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PRÉFACE. 



La première idée de ce petit Ouvrage remonte à en- 
viron trois années. 'A la fin de novembre 1877, j'eus 
l'honneur de soutenir devant la Faculté des Sciences de 
Paris une Thèse sur les applications mécaniques du 
Calcul des quaternions. La nature de mon Mémoire ne 
me permettait pas de présenter une exposition de la mé- 
thode elle-même, et, d'ailleurs, je considérais que la 
Théorie des quantités complexes de M. Hoûel contenait 
un développement suffisant des principes pour mettre 
le public mathématique à même d'en faire une étude 
complète. 

Cependant on me fit remarquer et je dus reconnaître 
que le savant et remarquable Traité de M. Hoiiel est 
trop étendu pour être lu par tout le monde (j'entends 
tous ceux qui s'intéressent aux Sciences mathématiques 
et qui les cultivent). 

Plusieurs amis insistèrent près de moi sur l'utilité 
qu'il y aurait à publier, sous une forme très élémentaire 
et très sommaire, un exposé simple des éléments essen- 
tiels de la méthode des quaternions. 

Je me mis à l'œuvre; mais je ne pouvais consacrer à 
mon travail que des instants de loisir arrachés à des occu- 
pations nombreuses, multiples et fort étrangères aux 
Mathématiques. Il n'est donc pas étonnant qu'une œuvre 
sî modeste ait demandé en apparence un temps aussi 
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VI PRÉFACE. 

long et que j'arrive seulement aujourd'hui à pouvoir 
la présenter au public. 

Ceux qui connaissent déjà le Calcul des quaternions 
ne doivent pas s'attendre ici à rien trouver de nouveau. 
Par contre, j'espère que les personnes étrangères à cette 
méthode et qui ont simplement une instruction mathé- 
matique ordinaire pourront acquérir, par une lecture 
un peu attentive de cette Introduction, une connaissance 
suffisante du calcul en question. Elles seront à même 
d'en faire ensuite des applications plus élevées ou 
d'aborder les Ouvrages des maîtres, qui leur fourniront 
les moyens de s'initier à la méthode des quaternions 
d'une manière complète. 

J'ai pris comme modèle, sans le suivre cependant pas 
à pas, et en y introduisant les modifications qui m'ont 
paru justifiées, un Livre analogue publié à Londres en 
1873, par MM. Kellaisd et Tait, sous le titre dî* Intro- 
duction to quaternions. J'ai surtout emprunté à cette 
œuvre la plus grande partie des exercices traités ou pro- 
posés au lecteur. 

Peut-être est-il utile de donner ici quelques idées très 
générales sur l'esprit et sur le but de la remarquable 
méthode d'Hamilton. Cela permettra au lecteur pour 
lequel le sujet est absolument nouveau d'en aborder 
l'étude avec une précision d'autant plus grande ; et cela 
me conduira moi-même à expliquer et à justifier le mode 
d'exposition auquel j'ai cru devoir m'arrêter. 

La signification des signes -f- et — , s'appliquant au 
sens des longueurs portées sur une ligne droite indéfinie, 
est une des créations les plus merveilleuses du génie de 
Descartes. C'est la base fondamentale de la Géométrie 
analytique. Mais, sans se préoccuper de la question des 
axes coordonnés, et en s'en tenant aux relations entre 
longueurs portées sur une seule droite, on s'aperçoit 
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que tous les faits géométriques qui s'accomplissent sur 
celle droite trouvent ainsi leur traduction dans l'Algèbre 
des quantités positives et négatives. 

On peut donc dire que le calcul de ces quantités, en 
meltant de côté tout ce qui concerne les imaginaires, 
c'est le calcul des faits géométriques sur une droite. 
Cette première notion devait s'étendre. 
Tout le monde sait aujourd'hui combien a été féconde 
au point de vue des résultats, en même temps que re- 
marquable au point de vue philosophique, l'interpréta- 
tion géométrique des imaginaires (la dernière à laquelle 
se soit arrêté Cauchy) ; cette intégration consiste à con- 
sidérer x-\-j yf^i OU x-\-yi comme représentant la 
droite qui part de l'origine pour aboutir au point dont 
les coordonnées sont a: eVy* 

On commence à connaître aussi, même en France, la 
méthode si remarquable de Géométrie analytique plane 
due à M. G. Bellavitis, et qu'on désigne sous le nom de 
Tliéorie des équipollences . 

Le calcul des équipoUences, c'est-à-dire le calcul des 
quantités imaginaires, c'est le calcul des faits géomé- 
triques dans un plan. 

Et comme les règles à appliquer sont précisément 
celles de l'Algèbre ordinaire, on voit avec quelle facilité 
se combinent, se transforment, se soumettent enfin à 
toutes les opérations les faits géométriques dont il s'agit. 
Il était naturel, dès lors, que l'on cherchât, par voie 
de généralisation, à étendre aux faits géométriques de 
l'espace d'aussi intéressants résultats. Des tentatives di- 
verses furent faites longtemps dans cet ordre d'idées ; 
mais il était réservé au génie d'HAMiLTON de surmonter 
les grandes difficultés que présentait la question et de 
créer de toutes pièces une doctrine nouvelle, irrépro- 
chable au point de vue philosophique, féconde en ré- 
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sultats, et à laquelle il a donné le nom de Calcul des 



On peut dire, en résumé, que le Calcul des quaternîons , 
c'est l'Algèbre des faits géométriques de l'espace. 

Le premier élément à considérer, par analogie avec le 
plan, c'est la droite limitée qui, partant de l'origine, 
aboutit à un point quelconque, et que l'on représentera 
par un seul symbole. Comme deux droites, toujours par 
analogie, doivent être géométriquement égales ( ou équi- 
pollentes) lorsqu'elles ont même longueur, même direc- 
tion et même sens, on peut définir le symbole unique 
qui les représentera l'une ou l'autre par l'expression 
d'une translation. C'est à ce symbole qu'on donne le 
nom de vecteur, et les vecteurs sont la base fondamen- 
tale, l'élément essentiel et primordial de la méthode 
des quatemions. 

'^' l'on cherche à soumettre les vecteurs à l'addition 
la soustraction, ou à les multiplier par des facteurs 
, l'analogie avec le plan se poursuit absolument, et 
illicultés sont nulles. 

ais, dès qu'on arrive à la notion de multiplication, la 
tion devient épineuse et délicate; il faut se donner 
jéfmilion qui peut sembler plus ou moins arbitraire, 
)n s'aperçoit très bien qu'on n'est plus là sur le do- 
le des quantités imaginaires de l'Algèbre ordinaire, 
onsidération du rapport géométrique de deux vec- 
î (ou de la hiradinle) fournit la solution de la 
tion ; mais, en étudiant les bJradiales, en les com- 
nt entre elles, on arrive par la force des choses à 
nnaitre bien vite qu'il faut des règles nouvelles au 
'eau calcul. Toutes les modifications qui se pro- 
ent dérivent d'un fait unique, dont l'importance est 
me : c'est que » la multiplication n'est plus commu- 
e en général )>, Toutes les autres propriétés de la 
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multiplication sont conservées, mais non pas celle-là. 

L'Algèbre nouvelle qui en résulte présentera donc 
certaines difficultés spéciales, et l'on peut, si on le juge 
convenable, en profiter pour faire la critique de la mé- 
thode des quaternions et déclarer qu'il y a là un incon- 
vénient fondamental et grave. 

Mais cet inconvénient résulte de la nature même des 
choses. Il représente la traduction exacte, formelle, d'un 
fait précis ; dételle sorte qu'il serait peut-être plus sage 
de voir là, tout au contraire, un avantage sérieux, 
puisque l'Algèbre des faits géométriques de l'espace ne 
saurait exister sans cela. 

Les ressources que présente cette Algèbre, la con- 
cision qu'elle permet d'introduire dans les calculs, le 
caractère intuitif qu'elle donne à certaines solutions, 
l'étendue et la variété des applications auxquelles elle 
se prête, nous ne les développerons pas ici. Mais nous 
ferons remarquer, d'après ce qui précède, tout l'intérêt 
qu'il y a, dans une première initiation surtout, à ne pas 
séparer un seul instant les symboles des faits réels dont 
ils sont la représentation, et à ne pas laisser l'esprit du 
lecteur perdre de vue ces faits géométriques, qu'il s'agit 
d'exprimer et de combiner. Autrement, on s'exposerait 
à donner peut-être un caractère quelque peu répugnant 
à son exposition, en froissant les habitudes d'esprit 
les plus ordinaires, comme celle de la commutativité 
de la multiplication, sans raison visible et bien jus- 
tifiée. 

Je crois, pour mon compte, qu'il faut chercher dans 
ce procédé d'exposition trop exclusivement analytique 
l'une des causes principales de la défaveur dans laquelle 
les quaternions sont restés si longtemps en France, dé- 
faveur dont ils commencent à peine à se relever, alors 
qu'à l'étranger, en Angleterre et en Amérique surtout. 
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on en fait tant d'usage dans toutes les branches des Ma- 
thématiques appliquées ( * ). 

On ne s'étonnera donc pas que nous ayons tenu à ap- 
puyer constamment le début de notre exposition sur des 
considérations géométriques, avec une insistance qui 
pourrait sembler excessive et presque puérile sans les 
considérations qui précèdent. 

Un mot seulement des notations. Gomme dans ma 
Thèse de 1877, j'^^ ^^^ devoir adopter presque exclusi- 
vement celles introduites par M. Hoiiel, et qui me pa- 
raissent offrir des avantages considérables au point de 
vue de la clarté. Représenter constamment les caracté- 
ristiques spéciales par des lettres gothiques et adopter 
des caractères différents pour chaque nature de symbole ; 
faire, par exemple, que dans a on reconnaisse toujours 
un vecteur, dans a ou a une quantité algébrique, dans a 
un angle, dans ^ un quaternion, dans A un point, c'est, 
à mon avis, rendre lisibles des calculs qui parfois devien- 
draient sans cela assez difficiles à suivre. Je regrette vi- 
vement de rester en désaccord sur ce point avec M. Tait, 
le célèbre disciple d'Hamilton, qui trouve que M. Hoiiel 
a altéré l'œuvre du maître. Perfectionner n'est pas dé- 
truire. 

Sur un point cependant, j'ai renoncé à la notation de 
M. Hoiiel : c'est pour la représentation des fonctions 
vectorielles linéaires, qu'il désigne par □ ; ce signe a le 



(*) Il est juste d'ajouter cependant que, même en France, il parait y 
avoir une tendance, depuis quelques années, à revenir de Toubli in- 
juste dans lequel on a laissé le calcul d'Hamilton. C'est ainsi que l'in- 
téressant Ouvrage de M. Tait, An elementarjr Treatise on quaternions, 
qui a eu deux éditions en Angleterre, vient d'être traduit en français 
par M. Plarr, l'un de nos compatriotes. Cette traduction est actuelle- 
ment sous presse, et tout permet d'espérer que la publication, confiée 
aux soins de Al. Gauthier- Yillars, ne s'en fera pas trop longtemps at- 
tendre. 
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défaut grave de ne pouvoir s'exprimer, et on ne peut le 
modifier que par des indices. Je suis revenu aux carac- 
téristiques d'Hamilton, *, T, .... 

Je résumerai maintenant de la façon la plus brève 
l'exposé de la division adoptée dans cette Introduction. 

Le Chapitre P*" traite de Faddition et de la soustraction 
des vecteurs, et de leur multiplication par des quantités 
réelles. Je le termine par des considérations très simples 
sur les « points moyens » ou centres de gravité. 

Dans le Chapitre II, le plus important pour l'étude de 
la méthode, je traite de la multiplication et de la division 
des vecteurs. C'est là que s'introduisent les éléments et 
les notations indispensables à Tintelligence de la doc- 
trine. On remarquera la démonstration de la propriété 
associative de la multiplication, que je me suis efforcé 
de présenter d'une manière logique et aussi simple que 
possible, et qui est absolument fondamentale. 

Immédiatement après, dans le Chapitre III, se trouvent 
indiquées des applications des notions précédentes à la 
géométrie de la ligne droite et du plan ; puis, dans le 
Chapitre IV, à la géométrie du cercle et de la sphère. 

Le Chapitre V renferme des notions élémentaires sur 
la différentiation des quaternions, qui me paraissent 
utiles pour l'étude des tangentes aux courbes dont on 
s'occupe dans les Chapitres suivants. 

Les Chapitres VI, VII, VIII ont pour objet l'applica- 
tion des quaternions à des questions concernant l'ellipse, 
l'hyperbole et la parabole, respectivement. 

Dans le Chapitre IX, j'ai groupé un certain nombre 
de formules non encore étudiées dans ce qui précède et 
dont l'usage est cependant d'une grande utilité dans les 
applications. Quelques exemples permettent déjuger de 
l'utilité de ces formules. 

Le Chapitre X est consacré à l'étude des équations du 
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premier degré; il m'a semblé bon de le l'aire précéder 
l'examen des surfaces du second ordre. J'ai surtout in- 
sisté sur la méthode si intéressante inventée par Hamil- 
ton pour elTectuer l'inversion de la fonction t. 

Enfin le Chapitre XI et dernier a pour objet quelques 
notions sur la géométrie des surfaces du second ordre. 

A la suite de chaque Chapitre se trouvent un certain 
nombre d'énoncés, proposés au lecteurcomme exercices. 

J'aurais désiré donner aussi quelques applications à 
ta géométrie générale des courbes et des surfaces, à la 
Mécanique rationnelle et à certaines questions de Phy- 
sique mathématique; mais j'ai dû reconnaître qu'en en- 
trant dans celte voie j'aurais excédé les limites que je 
m'étais tracées ; celte Introduction aurait perdu le carac- 
tère de simplicité et de brièveté qu'il faut lui conserver 
si l'on veut qu'elle soit utile. Force m'a donc été, non 
sans regret, de renoncer à donner de plus larges dévelop- 
pements aux applications. 

Dans les calculs qui se rapportent à l'exposition de 
la doctrine, ainsi que dans les raisonnements, je me suis 
constamment efforcé de rendre l'enchaînemenldes idées 
aussi clair que possible, à tel point qu'on pourrait peut- 
être me reprocher une minutie excessive et une trop 
grande insistance sur des choses presque évidentes; mais 
on ne saurait trop s'attacher à aplanir les difficultés lors- 
qu'il s'agit d'une étude nouvelle. 

J'ai cru, au contraire, pouvoir me départir de ce sj's- 
tème dans quelques-uns des exercices traités. Là, parfois, 
les solutions sont seulement indiquées, et le lecteur est 
appelé à développer un certain travail personnel en uti- 
lisant les notions anléneurement acquises. 

On trouvera ci-après une bibliographie des quater- 
nions, bien incomplète et insuffisante sans doute ; elle ne 
sera pas inutile cependant à ceux qui se sentiraient pons- 



PRÉFACE. XIII 

ses vers Tétude de ce Calcul et qui désireraient explorer 
un domaine dans lequel il reste tant à trouver encore. 
En terminant, je dois adresser mes remerciments les 
plus sincères à M. Houel, qui m*a encouragé et aidé de 
ses conseils comme il Pavait fait pour mes précédents 
travaux; à mon excellent camarade M. Genty, ingénieur 
des Ponts et Chaussées, qui cultive la méthode des qua- 
ternions et m'a confié de nombreuses Notes qui seront, 
je l'espère, publiées un jour, notes auxquelles j'ai fait 
plusieurs emprunts ; et enfin à mon ami M. Edouard Lu- 
cas, qui a bien voulu sacrifier un peu du temps qu'il 
consacre avec tant de succès à la science des nombres 
pour me donner son concours dans la tâche ingrate de 

la correction des épreuves. 

♦ 

Paris, Décembre 1880. 
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Page 4» ajouter, après le n^b: L'égalité de direction, ou le parallélisme, 
de deux vecteurs a et k' s'exprime par la notation a || a'. 

Page 21, ligne 2, au lieu de H, lisez GH. 

Page 43} ligne 7, au lieu de 0A6, Usez AOB. 

Page 5o, formule (5), au lieu de cj » lisez cj -• 

B A 

1 J|_ 

Page 5G, ligne 3 en remontant, au lieu de a**, lisez a<^. 

Page 58, ligne 4 en remontant, au lieu de A, lisez - A. 

Page 64, ligne 2 en remontant, au lieu de GA, lisez GD. 

Page 91, ligne 5, au lieu de la corde, li^ez le cercle. 

Page 91, ligne 9, après « l'équation », ajoutez « d'une droite ou ». 

Page 95, ligne i3, au lieu de (72), lisez (73). 

Page 96, ligne 5 en remontant, au lieu de le point F, lisez le point d'in- 
lersection F. 

Page 114» ligne 3, au lieu de P, lisez P. 

Page 125, ligne 7 en remontant, au lieu de du point t, lisez du point Y. 

Page i3o, ligne 4f au lieu de pôle, lisez centre. 

Page 175, ligne 9 en remontant, au lieu de Bhuc^ lisez JSabg. 

Page 197, ligne 2, au lieu de v[avacb.b, lisez ^[aIIacb.b]. 

Page 197, ligne 3 en remontant, au lieu de plu, lisez plus. 

Page 198, ligne 8, au lieu d!if tant, lisez c étant. 

Page 208, formule (5), au lieu de !$\^a = i, lisez x*a = o. 
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CHAPITRE PREMIER. 

ADDITION ET SOUSTRACTION DBS VECTEURS. 



Vecteurs. — Définitions. — Notations. 

1 . Un vecteur est Texpression d'une translation rec- 
tiligne. Lorsqu'une figure subit un tel mouvement de 
translation, tous ses points décrivent des lignes droites 
égales en longueur, parallèles et dirigées dans le même 
sens. Un point quelconque A, par exemple, ayant atteint 
la position B, la droite AB définira complètement la 
translation, et, par ce symbole AB, nous représenterons 
le vecteur dont il s'agit. Nous appellerons A Y origine 
du vecteur et B son extrémité. 

Pour plus de concision dans les calculs et les for- 
mules, nous emploierons fréquemment une seule lettre 
pour désigner un vecteur, et alors ce sera invariable- 
ment une petite capitale, a par exemple. 

Si la figure, après avoir été soumise à la translation 
dont nous venons de parler, vient à se mouvoir encore 
dans la même direction, dans le même sens et d'une 
même longueur, il est permis de dire que cette nouvelle 
translation est égale à la première ; le point B arrivant 
de la sorte en G, la droite BC sera le prolongement de 

L. — Quaternions. I 



AB, d'une longueur égale à celle de cette première 
droite, et nous dirons que le vecteur BG est égal au 
vecteur AB. 

La définition qui précède nous conduit tout naturel- 
lement à représenter par le même symbole deux droites 
quelconques de l'espace ayant même longueur, même 
direction et même sens, et à dire que ces deux droites 
sont des vecteurs égaux. L'expression d'égalité, de 
même que le signe = employé pour la représenter, 
prend ainsi iin caractère plus général qu'en Algèbre or- 
dinaire. 

2. Si l'on choisit un point arbitraire de l'espace pour 
origine fixe, les divers vecteurs qui se présenteront dans 
une question quelconque pourront être ramenés à avoir 
tous leur origine en ce point fixe O ; et, OA étant paral- 
lèle à CD, par exemple, de même sens et de même lon- 
gueur, nous écrirons 

(l) CD=:OA=:nA. 

Généralement, lorsqu'un vecteur aura ainsi une ori- 
gine fixe, nous le désignerons par la même lettre qui 
représente son extrémité, écrite en petite capitale. 

3. Le nombre qui mesure la longueur d'un vecteur, 
rapportée à une certaine unité, est désigné par gran- 
deur, module ou tenseur de ce vecteur ( * ). 



(*) L'expression toute naturelle de grandeur est celle employée par 
M. Bellavitîs dans sa théorie deséquipollences; la dénomination démo- 
dule correspond à celle qui est couramment employée dans la théorie des 
quantités complexes, et, quant au terme de tenseur, dont nous ferons 
moins souvent usage, il y avait lieu de le mentionner, parce qu'il a été 
introduit par Hamilton et parce qu'on y trouve la justification de la 
caractéristique %, qui sans cela paraîtrait peut-être peu rationnelle. 
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Cette grandeur se désignera soit par la caractéris- 
tique gr, soit par la caractéristique €, soit enfin par la 
même lettre qui représente le vecteur, écrite en carac- 
tère romain. Ainsi l'équation (i) ci-dessus entraîne 
pour conséquence 

grCD = grOA = tOA = tA = a. 

Vecteurs de sens contraires. 

4. Il est évident que le vecteur AB et le vecteur BA 
sont essentiellement différents, dans la théorie qui nous 
occupe; mais, si la figure qui a subi d'abord la transla- 
tion AB subit ensuite la translation BA, elle revient à 
sa position première, comme si elle avait gardé le repos. 
11 est donc naturel de regarder comme nulle la somme 
algébrique des deux vecteurs AB et BA; par conséquent, 
si le premier est désigné par -+- c, le second devra l'être 
par — c. Les signes 4- et — exprimeront ici, comme 
en Algèbre ordinaire et en Géométrie, les deux sens dif- 
férents selon lesquels on peut suivre une même direction, 
mais ils ne présentent pas de signification absolue. 

Addition et soustraction de vecteurs parallèles. — Multiplication 
par des quantités algébriques. — Vecteurs unitaires. 

5. Tant que nous considérerons des vecteurs de même 
direction, il est évident, d'après ce qui précède, que 
l'addition et la soustraction s'opéreront d'après les règles 
de l'Algèbre ordinaire. Ainsi, dans l'exemple du n° 1, 
le vecteur AG sera égal à AB-j-BG ou aAB. Si nous 
posons AB = A, AG=.2A. De cette première notion 
on passe immédiatement à la multiplication par un 
nombre entier quelconque, puis par un nombre frac- 
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LÎoanaire et enfin par un nombre incommensurable, ce 
nombre pouvant être soit positif, soit négatif, en veriu 
de la convention du numéro précédent. 

Le symbole a peut jusqu'ici se traiter comme une 
juantité algébrique ordinaire, et nous pouvons énoncer 
es propositions suivantes : 

Deux vecteurs parallèles ont entre eux le même 
'•apport que les nombres qui mesurent leurs longueurs, 
;e nombre étant positif ou négatif, selon que les vec- 
teurs considérés sont de même sens ou de sens con- 
traires. 

Tous tes vecteurs parallèles à une même direction 
peuvent se représenter par des produits de nombres 
algébriques réels par un même vecteur. 

Réciproquement, plusieurs vecteurs représentés par 
m, A, m^k, /njA, . . . sont parallèles. 

Le symbole a ne pouvant s'appliquer qu'à une seule 
direction, il en résulte que tout vecteur ayant une direc- 
tion différente ne saurait être représenté par le sym- 
bole pk, p étant un nombre algébrique, et il faudra 
recourir alors à un autre symbole, tel que b. 

6, On voit, sans qu'il soit utile d'y insister davantage, 
que toutes les règles de l'Algèbre ordinaire s'appliquent 
rigoureusement aux additions et soustractions de vec- 
teurs ayant une direction unique, et aux multiplications 
ùe ces vecteurs par des nombres algébriques réels. 

7. Si, dans la direction du vecteur a et dans le même 
sens, on choisit un vecteur ayant une longueur égale à 
l'unité, ce dernier sera dit vecteur unitaire, et nous le 
représenterons par la notation Ua. D'après cela, et en 
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vertu des n°* 3 et 5, nous pourrons donc écrire 

(2) A = CA.KA = a.tKA, 

le module étant essentiellement positif. 

Addition et soustraction de vecteurs quelconques. 

8. Soient AB et BC deux vecteurs de directions diffé- 
rentes. Nous dirons par définition que V addition de ces 
deux vecteurs donne pour somme le vecteur AC, qui 
représente évidemment à lui seul la même translation 
que celle résultant des deux translations successives 
AB, BC. 

Pour appliquer cette définition à deux vecteurs quel- 
conques, on transportera le second à la suite du premier, 
de telle sorte que l'origine de Tun coïncide avec Textré- 
mité de l'autre. SiAB== a, LM = b, par exemple ( ^g*. i), 
doivent être ajoutés, nous construirons BC = LM = b, 
et AG = A-t-B = c sera le résultat de l'addition. En 
effectuant cette addition dans un ordre inverse, nous 
aurions puconstruire AD = LM = b, puis DG = AB=:A, 
et la somme eût encore été AC = c, car la figure ABCD 
est un parallélogramme. Par conséquent, l'addition des 
vecteurs, comme l'addition algébrique ordinaire, jouit 
de cette propriété importante, représentée par la re- 
lation 

(3) A -f- B = B -f- A. 

On conclut immédiatement de là que^ dans une somme 
de plusieurs vecteurs, on peut intervertir comme on 
l'entend les vecteurs sans altérer le résultat. 

Remarque. — Il est bien évident que, dans l'addition 
de deux ou plusieurs vecteurs, la longueur de la somme 
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n'est pas du tout égale^ en général , à la somme des lon- 
gueurs des vecteurs ajoutés. 

9. Soît que Ton définisse la soustraction comme en 
Arithmétique, par l'opération inverse de l'addition, soit 
que l'on emploie la notion des vecteurs de signes con- 




B 



trairès (4), la différence des deux vecteurs AC = c, 
AB = A {fig' i) sera donnée par BC = b, c'est-à-dire 
qu'on aura 

AG — AB = AC 4- BA = BA -f- AG = BG. 

Il n'y a donc pas à considérer la soustraction comme 
une opération particulière ; elle se ramène immédiate- 
ment à l'addition, exactement comme en Algèbre ordi- 
naire. 

Remarques. — I. X étant un point quelconque, on 
peut toujours écrire le vecteur AB sous la forme XB — XA, 
ou encore AX — BX. 

m 

IL La différence AB — CD est identique à 

AC — BD = DB — CA, 
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car on a, d'après ce qui précède, 

ABr^XB -XA, 
CD = XD — XC, 

AB — CD= (XG — XA) — (XD — XB) =: AC — BD. 

10. L'addition de deux vecteurs finis de directions 
différentes ne saurait évidemment donner un résultat 
nul, comme le montre la seule inspection de l^Jîg» i. 
De là cette conséquence très importante et d'un usage 
continuel dans les applications : 

Â et B étant deux vecteurs finis de directions dijffé- 
rentes, si l'on a la relation mA-|-/2B = o, m et n étant 
des nombres réels, il s'ensuit nécessairement /w==o, 

rt = 0. 

Corollaire. — Dans la même hypothèse, m, n^py q 
étant des nombres réels, si l'on a mk'^nB = px-h (/^, 
il s'ensuit nécessairement m = p^ n=q. 



EXERCICES. 

1. Les diagonales d'un parallélogramme se coupent mutuel- 
lement en parties égales, 

Fig. 2. 




Soit [Jig> a) le point de rencontre des diagonales du parai* 
lélogramme ABCD. On a (5) 

AO = x.AC, BO=^.BD. 
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Or 

A0 = AB4-B0; 

on peut donc écrire 

r.AC = AB-i-j.BD, 
c'est-à-dire 

jr(AB + BC)=AB+j(BC— AB), 

puisque AB = DC. 
Delà 

(^-hr — ï)AS-+- (^— r)BC = o, 

et par conséquent (10] 



ce qui donne 
Ainsi 



x=zx = \. 



AOrrriAC, BO = ^ BD. 

2. Les médianes d un triangle se rencontrent en un même 




point qui divise chacune d'elles au tiers de sa longueur. 
Posons [fig. 3) AB = b, AC = c. Alors 

BC = c—B, AE=-, AF=-ï BD = ^^^. 

2 2 2 

Si nous considérons le point 0, intersection des médianes AD 



— 9 — 
et B£, nous avons 



AO 



(G — b\ X , 

B H j z= -(b -4- c), 



BO=:j.BE=::r(^-B^ 



Donc 



ou 



(X \ X 



y 

— C rr: O. 



Delà 



X 

-+r — i = o, X'-yz^Oy 

2 



ce qui donne 

Par suite, 

AO=|AD. 

En cherchant l'intersection de AD avec CF, on aurait trouve 
évidemment le même point. 

Remarques, — I. Le milieu D de la droite qui joint les deux 

points B et C, déterminés par les vecteurs b et c, est déterminé 

, . A , b -I- c 
lui-même par le vecteur • 

II. Si Ton détermine les points A, B, C par trois vecteurs a, 
B, c issus d'une origine quelconque, le point ( qui est, comme 
Ton sait, le centre de gravité du triangle) se trouve déter- 
miné par 

aAB-ï-AC I, , AH-B-+-C 

A 4-^ = A^-(b~A4-C — a) = 



3. On prolonge [fig* 4 ) ^^^ côtés AB, BC, CA d*un triangle 



! longueurs BF, CD, AE égales respecth-ement aux moitiés de 
s côtés: trouver les inlerseclions G, H, K des droites AD, 
E, CF. 

Fie. 4- 




lus avons alors 

BD = 3a, CE:=3b. 

BK.=:j:.BR:=j:(2a + 3b), 
, d'aulre part, 

BK = BD+j.DA = 3a-hj{2b — 
>alant ces deux valeurs, 

2:tA + 3xB=(3-r)* + 2j«, 



,t-.\-dire 



2jr = 3— j, Zx 



BK, = ^BE ou EK = |EB. 

a aurait de même 

FG— -fFC, DH = ^DA. 
= plus, 

DK= ?DA, AK= ïDA. 
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etf de même 9 

BG = fEB, CH = fFC. 

4. Les droites Joignant les milieux des côtés opposés d'un 
quadrilatère [plan ou gauche) se coupent par parties égales 
en un point qui se trouve situé au milieu de la droite joignant 
les milieux des diagonales. 

Soit ABCD [fi g, 5] un quadrilatère; appelons respective- 
ment E, F, G, H, K, L les milieux des droites AB, BC, CD, DA, 

Fig. 5. 




AC, BD. Rapportons les quatre points A, B, C, D à une origine 
commune quelconque, et soient a, b, c, d les vecteurs OA, 
OB, OC, OD. 



A -4- B 

Le vecteur du point E sera ( Exercice % Remarque I) > 

c — j— o 
celui du point G, \ par conséquent, celui du milieu de EG 

A 4- B c-h n 

2 2 A-f-B-fC-^D 

sera = -, • 

2 4 

^ A 1 i« B-f-C i.iw^DH-A 

De même le vecteur de F est > celui de H, > et 

2 2 

A -+- B -{- G H- D 

celui du milieu de FH, , • 

4 
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Enfin, K a pour vecteur ? et L, • Donc le vecteur 



2 



du milieu de KL est 



A -4- B -4- c -f- D 



Ainsi, les milieux de £G, de FH et de KL coïncident en un 
même point X, ce qui démontre le théorème. 



5. SI par un point quelconque D [fig* 6), pris à l'intérieur 
d'un parallélogramme OBGA, on mène des parallèles EF, GH 

Fig. 6. 




aux deux côtés, les trois diagonales OC, EH, GF concourent en 
un même point, 

CïC OF 

Soient tt— = /», r— = n. Posons OA = a, OB = b. 

Si nous cherchons l'intersection I de OC et de GF, il nous 
suffira d'écrire 

OG-h x.GF = M.OC, 
c'est-à-dire 



m 



Delà 



a -+-x[wb -4-(i — m)A] = tt(A-4-B). 

nx z=z u, (i — /w)a:-h/w = «, 



ce qui donne immédiatement 



mn 



u 



m -h 71 *— I 



Cette expression étant symétrique en m et /?, on trouverait 
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évidemment la même valeur si Ton cherchait Tiatersection 

de OC et de EH. Donc cette intersection n'est autre que le poin 1 1 

déjà trouve, si bien que les droites OC, GF, EH se rencontrent 

en un même point. 

10 , .. u mn 
Remarque, — Le rapport r^- est effal a ■ = -, r-, ^ 9 

et par conséquent à celui des aires des deux parallélogram mes 
OGDE, OACB. 

6. Les milieux des trois diagonales d'un quadrilatère com- 
plet sont en ligne droite^ 

Soit OAGBDE [fig, 7) le quadrilatère. Posons OA = a, 

OB =r B, CE =7»A, OD r= /ZB. 




Pour déterminer OC, nous n'avons qu'à écrire 
OC = OA -f- .r . AD = OB -h j . BE, 

c'est-à-dire 

A 4-a:(«B — a) = B 4-^(/?iA— . b), 



d'où 



m — I n — I 



*^ ' *^ mn — I mn — i 

Par conséquent, 

mn — I mn — i 



®^= i7;^^3:7) ['"t" - ■'* + «('" — )•]. 

donne 

'''' = ,(J-.) "°'~'''-^'''-'''i' 

CH = j[(m-.).+ (»-.l.] = (».,.-.lrG. 
ic les points F, G, H sont en ligne droite. 

Polygones lerméa. — Vectenn coplanaîrei. — Points 
en ligne droite. — Points copUnaires. 

D'après la définîlion même de l'addition des vec- 
, il est évident que la somme des vecteurs repré- 
s par les côtés successifs d'un polygone fermé quel- 
le (plan ou gauche) est identiquement nu^e. 
uil de là que, si i, b, c sont trois vecteurs de direc- 
différentes et coplanaires (on appelle ainsi ceux 
int situés dans un même plan, l'origine étant sup- 
commune), on peut toujours satisfaire à la relation 



;s valeurs algébriques de a, b, c. 

effet, on peut construire un triangle dontles côtés 

, respectivement parallèles à a, b, c, et la somme 

>is vecteurs représentés par les côtés de ce triangle 

récisément de la forme a* + Jb -H ce. 

'y a qu'une seule manière de satisfaire à la rela- 

r); en effet, si l'on avait en même temps 
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rélimination de c entre les équations (i) et (2) nous 
donnerait 



a b a' b' 

-A4--B=:— A-i- — B, 
C C C C 



d'où 



c c' c c' 



c'est-à-dire 



abc 



a 



b' c' 



de telle sorte que les valeurs a', i', {/, proportionnelles 
à a, by c, ne constituent pas un système nouveau. 

Il est évident qu'un vecteur x peut toujours se. mettre 
sous la forme aA 4- Ab, a et b étant deux vecteurs copla- 
naires avec x. 

12. Si A, B, c, vecteurs de directions différentes, ne 
sont pas coplanaires, il est impossible de satisfaire à 
la relation (i) par des valeurs de a, b, c différentes 
de zéro. 

Car ak -i-iB-f-cc représente évidemment la diago- 
nale d'un parallélépipède construit sur trois droites pa- 
rallèles à A, B, c, diagonale qui ne peut s'annuler qu'au- 
tant que ces droites s'annulent elles-mêmes. 

Si donc on obtient une relation de cette forme (i) 
dans une question quelconque, sachant que les vec- 
teurs A, B, c ne sont pas coplanaires, il s'ensuivra a = o, 
& = 0, c = o. 

Si l'on obtient une relation de la même forme, sachant 
que «, A, c ne sont pas nuls, il s'ensuivra que les trois 
vecteurs a, b, c sont coplanaires. 

Ces conséquences sont importantes au point de vue 
des applications. 
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Remarque. — Etant donné un vecteur quelconque 
>X := X, on peut toujours le mettre sous la forme 
A -(- 6b -f- ce, pourvu que A, b, c soient trois vecteurs 
on coplanaires. 11 suffît évidemment pour cela de con- 
ruire un parallélépipède ayant pour arêtes des droites 
B mêmes directions que OA = i, OB ^ b, OC ^ c, 
. pour diagonale OX, c'est-à-dire de mener par X 
ois plans respectivement parallèles à OBC, OCA, 
lAB. 

\Z. Soient A, b, c trois vecteurs coplsuaires, de même 
rigine O, et cherchons ta condition pour que leurs 
itrémités A, B, C soient en ligne droite. 

11 faut qu'on ait 

AB=:r.AC, 
est-à-dire 

n assimilant cette dernière relation avec l'équation ( i ) , 
n voit que dans ce cas on a 

!) » + J + e = o. 

Réciproquement, si les équations (i), (3) sont simul 
mément satisfaites, les points A, B, C sont en ligne 
roi te. 

Car alors on a aussi 

L, par soustraction de(i), 



e qui prouve que AB, AG ont la même direction. 
14. Pour que quatre points A, B, C, D soient copia- 



— lu- 
naires, il faut et il suffit que les vecteurs AB, AC, AD 
le soient eux-mêmes. Donc on aura (11 ) une relation de 

la forme 

/.AB -hm.AC-\-n.ATy = o 

ou, rapportant les quatre points A, B, C, D à une ori- 
gine commune quelconque O , 

— (/-4-m-f-/î)A-f-/B-f-7WC"|-rtD=0. 

Cette équation peut se mettre sous la forme 

(4) flA H- 6b + ce 4- ^D z=o, 
en y joignant la condition 

(5) a -h b -\- c -hd=:o, 

» 

On peut encore écrire, pour exprimer que A est dans le 
plan BCD, 

A = /? . B H- <7 . c 4- r . D, 

p, q^ r satisfaisant à la condition 

/? H- <7 -h r=:i. 



EXERCICES. 

7. Si les droites joignant les sommets correspondants de deux 
triangles concourent en un même point, les points de rencontre 
des côtés correspondants sont situés sur une même droite. 

Soient [fig. 8) ABC, A'B'C les deux triangles, O le point 
de concours de AA', BB', CC, et D, E, F les points de ren- 
contre des côtés correspondants BC, B' C, .... 

Posons OA = A, OA' = /w a, OB = b, OB' = /zb, OC = c, 
OC'=pc, 

L. — Quaternions, 2 
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Nous avons 

OF = OA + z.BA = OA' -f- z'.B' A', 

c'est-à-dire 

F =^ OF = A H- z(a — b) = OTA -t- 3' (mA — /ïb). 

Fig. 8. 




Delà 



I + z 



[m — \)n 



et 



m 



De même, 



D 



(/i — OA-i- /îfm — i)b 
m — n 



n[p — i)bH- jp(az — i]c 
n — p 



— p ( m — 1)0 -t" m(/? — t)a 
^ /? — m 

Si nous posons maintenant 

f=[m-n)[p-\), dz={n^p){m--i), e = {p-m){n 
il en résulte qu'on aura 

et en même temps 

<^+e+/=o. 



-0. 
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Donc (13) les points D, E, F sont en ligne droite. 

8. Si un quadrilatère Ai Bi B, Aj (/%. 9) est coupé par 
une sécante quelconque A3 B3, les points de rencontre des dia» 

Fig. 9. 




gonales C3, Ci, Cj des trois quadrilatères ainsi formés sont en 
ligne droite. 

Soient a, b deux vecteurs unitaires suivant A1A2, BiB, res- 
pectivement, et 

OAi^=aiA, OAî=: ajA, OA3 = a3A, 
OBi = biB, OBî^bjB, OB3=b3B. 

Pour trouver C3, nous écrirons 



ou 



0C3=:0Ai-i-a:.AiB,= 0Bi-f-j.BiAi, 



C3 = BiA -t-a:(b,B — aiAJ =biB -H /(a, A — biBJ. 



Delà 

ai(i 
et 



ajDi — a|Ot 

__ ai a, ( bi — b, ) A + bj bj ( ai — a, ) B 
'"" aibj — a,b, 
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De même, 



c, = 



a,a,(b« — bjJA-l-babjfa,— aj)B 
a,b, — a,b, 

_ a^a, (b,— b, ) A -f- b^bt (a^ — a, )b 

a,b,— ajbj 

Posant 2^)=c=a2b2(a|b| — a^b,), t^i^ aibi(a)b2 — a,bj), 
«2= asb2(a,ba — a|b|), on voit qa'on a à la fois 

«1-4- w, -4- M, = o, 
ce qui démontre la propriété énoncée. 

9. Le point d'intersection des médianes d* un triangle, le point 
d'intersection des hauteurs et le centre du cercle circonscrit sont 
sur une même droite^ que le premier de ces p oints divise dans le 
rapport de i à Z. 

Soient G, H, K [fig, lo] ces trois points respectifs* Posons 

Fig. 10. 




(0 


CA 




^B. 


Alors 
CG = 


(Exercice 2) 
-AiaK^bfi). 

9 \ 1 


De pluS| 













AD= ô(cosC.A — b), 
B£==a(cosG.B — a), 






21 

et, pour déterminer H, nous écrirons 

H = ^B 4-jr^(cosC.A — b) = ûA + arfl(cosC.B — a), 

d'où 

a — h cosC 



h[\ — j^)=:xacosC, a[\ — aî)=jôcosC, xa 



sin*C 



(2) CH = --yt;[(^ — ûcosCJAH- (fl — ôcosC)b]. 

sin \jk 

Enfin, en écrivant 

CK = CF -f- «.AD = ClH- p.BE, 
on trouverait, sans plus de peine, 

(3) CKrir .\ ^ r(a~^cosC)AH-(^> — acosC)Bl. 
\ / i2Sin*C "-^ ' ^ ' ■" 

Des relations (i), (2), (3) on déduit 

2CK-+-CH — 3CG = o, 

ce qui montre que les trois points sont en ligne droite, puisque 
2 H-i — 3 = 0. 

De plus, cette relation pouvant s'écrire 

2(CK--CG) +CH — CG = o 
ou 

2GKh-GH = o, 2KG = GH, 

on voit que le point G est situé au tiers de la droite KH. 

Vecteurs moyens. — Points moyens. 

45. Nous avons déjà remarqué (Exercice 2) que le vec- 
teur du milieu de la droite AB est si a et b sont 

2 

les vecteurs de A et B respectivement, et que, a, b, c 
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Lant les vecteurs de A, B, C, ie vecteur du point de 
îDcontre des médianes du triangle ABC est = • 

De même (Exercice 4), le milieu de la droite qui joint 
^5 milieux des diagonales du quadrilatère ABCD a pour 



Généralisant cette notion, nous pouvons considérer n 
ecteurs 



t chercher à interpréter la moyenne de ces vecteurs ou 
• vecteur moyen 



1 est presque évident, et nous ne nous arrêterons pas à 
! démontrer, que le point G obtenu de cette manière 
stie centre des moyeTtnes distances de A, , Aj, . . ., A„, 
u, plus simplement, le point moyen de ce système de 
oints. 
Ce point équivaut, comme l'on sait, au centre de 
ravité d'un système de poids égaux, placés en A,, 



16, Une conséquence presque immédiate, c'est que la 
omme de tous les vecteurs issus du point moyen et 
houtissant aux points du système est nulle. 

Car la relation ci-dessus peut s'écrire 

'est'à-dire 

GA,-l-GA,+ ... + CA„=o. 
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47. Soient trois systèmes de points, le premier formé 
des points ayant pour vecteurs a^ A2, . . . , A„, le second 
de B|, B2) . « . , B^, et le troisième de la réunion des deux 
premiers. Si &, h, k sont les vecteurs des points moyens 
respectifs de ces trois systèmes, nous aurons 



n 



A» B, -4- Bj -f- . . . -4- Bp 



P 



A 



, 4- Aj-H . . . -f- A„ -4- B, -f- Bg + . . . -4- Bp na -h pm 

n-\-p n-^p 

Donc (13) le point K est sur la droite HG. 

* • * • 

18. Si plusieurs poids différents p^y p^, . . . y pn sont 
placés aux points A^ A2, . • ., A;i, il est facile de voir, 
en considérant d'abord deux points, puis trois, et ainsi 
de suite de proche en proche, que leur centre de gra- 
vité G aura pour vecteur 

Pi Al -4- Pt^i -\- , , . -h pn^n ^ 

"^ Pi-^Pi-^-'-'-^Pn 

a 

Il est évident par là que les conditions établies aux 
n**' 13 et 14 pour que trois points soient en ligne droite 
ou pour que quatre points soient dans un même plan 
reviennent à exprimer : 

Que l'un quelconque des trois points est le centre de 
gravité de deux poids quelconques placés aux deux 
autres points ; 

Ou que l'un quelconque des quatre points est le centre 
de gravité de trois poids quelconques placés aux trois 
autres points. 
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EXERCICES. 

10. On joint les sommets d'un tétraèdre aux points de ren- 
contre des médianes des faces opposées : ces quatre droites se 
coupent en un même point y qui divise chacune d'elles au quart. 

Soient a, b, c, d les vecteurs des quatre sommets, a^, b^, Cj, Di 
ceux des points de rencontre des médianes des faces. On aura 



B-4-C-t-D C-hD-hA D-hA-hB A+B+C 
5 > *1= 5 > ^1= 5 » ^1= b ' 



et le centre de gravité des quatre sommets aura pour vecteur 
A-t-B-f-c-hn aH-Sai b4-3bi c-h3ci D-f-Soj 



G=: 



4-4-4-4 



A-4-B C -+- D A H- C B-t-D A + D B -f- C 

1 \ 

2 2 2 2 2 



ce qui démontre l'énoncé du théorème et fait voir en même 
te mps que le point G est le milieu de la droite qui joint les 
milieux de deux arêtes opposées quelconques. 
On a aussi 



A, -h B, -f- Cj -4- Tï| 
GZ= , 



c'est-à-dire que le point moyen des quatre sommets est le 
même que celui des quatre points Ai, B^, C^, Dj. C'est, comme 
Ton sait, le centre de gravité du tétraèdre. 

11. Sur les côtés successif s d* un polygone fermé AiÂ^ . . . k^ 

[plan ou gauche) on porte des longueurs AiBj, A^B,, •..» 

ArtB„ proportionnel/es à ces côtés : démontrer que le point 

moyen des points Bj, Bj, . . ., B„ est le même que celui des 

points Aj, Aj, . . . , A;^. 
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Soit, en effet, 

AfAg A2A3 ^n-^i 

Nous aurons 



ou 



c'est-à-dire 



De même. 



B, 



B, 



=r (l — /')Ai-f- Xa,. 



Bj= (i— XrJAj-f- A:a3, 
• •.••..•••., 

et, en ajoutant, 

»! H- Bj -f- . . . H- B/^ = Al -f- A j 4- . . . H- A„, 

ce qui, en divisant par «, démontre le théorème. 



EXERCICES PROPOSES SUR LE CHAPITRE PREMIER. 

1 . Le quadrilatère ayant pour sommets les milieux des côtés 
d*un quadrilatère (plan ou gauche) est un parallélogramme. Le 
point moyen des sommets est le même pour ce parallélogramme 
et pour le quadrilatère donné. 

2. ABCD est un parallélogramme; on construit les points 
P, Q, R, S et P', Q', R', S' de telle sorte que 

APBQ_CR_DS_ 
ÂB ~ BC ~~ CD "" DA — 
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et 

AB ■" BC "" CD "" DA ^ ' 

Puis on prend les intersections E, F, G, H de PQ et P'Q', 
QR et Q'R', RS et R'S', SP et S'P' respectivement. Démon- 
trer : 

I» Que PQRS, P'Q'R'S' sont des paralle'logrammes ; 

2" Que EFGH est un parallélogramme construit au moyen 
dePQRS, comme FQ'R'S' Test au moyen de ABCD; 

3" Que tous ces parallélogrammes ont même point moyen. 

3. On construit sur les côte's d'un quadrilatère ABCD les 
points P, Q, R, S de telle sorte que 

AP_BQCR_DS 

AB "^ BC "" CD "■ DA "" ' 

h étant différent de {. Démontrer que, si PQRS est un parallé- 
logramme, il en est de même de ABCD. 

4. Les bissectrices des angles extérieurs d'un triangle ren- 
contrent les côtés opposés en trois points situés sur une même 
ligne droite. 

5. Les diagonales d'un parallélépipède se coupent mutuelle- | 
ment en parties égales. . 1 

i 

6. ABCD est un parallélogramme; E est le milieu de AB. \ 
Démontrer que les droites AC, DE se coupent mutuellement au , 
tiers de leur long^ueur. ' 

I 

7. ABCD est un parallélogramme; QP est une parallèle quel- i 
conque à DC; PD, QC se rencontrent en S, et PA, QB se ren- 
contrent en R. Démontrer que RS est parallèle à AD. j 

8. Si par un point quelconque, intérieur au triangle ABC, 
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on mène trois droites MN, PQ, RS respectivement parallèles à 
AB, BC, CA, et jusqu'aux côtés du triangle^ on aura 

MN PQ RS 

AB BC CA "~ * 

9. On joint le point 0, intérieur au triangle ABC, aux trois 
sommets par des droites qui rencontrent les côte's BC, CA, AB 
en D, E, F respectivement. Démontrer qu'on a 

AF BD CE_ 
FB DC ÊÂ""'* 

10. Soit £ un poiat quelconque sur la médiane AD d'un 
triangle ABC. On joint BE, CE, et ces droites rencontrent en 
F, G respectivement les côtés AC, AB. Démontrer que FG est 
parallèle àBC. 

11. Les trois bissectrices des angles d'un triangle se ren- 
contrent en un même point. 

12. Soient AD, BE, CF trois droites passant par un même 
point et coupant en D, E, F les côtés BC, CA, AB du triangle 
ABC; L l'intersection de EF et de BC; M celle de FD et de CA; 
N celle de DE et de AB. Démontrer que L, M, N sont en ligne 
droite. 

13. Soient OBCA [fi^> 6) un quadrilatère gauche quel- 
conque; E, F, G, H des points sur les côtés construits de telle 
sorte que 

OE AF_OG_BH 
0B~~ AC~"OA""BC' 
Démontrer : 

1° Que les deux droites EF, GH se rencontrent; 
2® Que les trois droites OC, EH, GF concourent en un même 
point, comme dans le cas particulier de layf^. 6. 
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14. Construire un tétraèdre, étant donnés les points moyens 
de toutes ses faces. 

15. On a un système de points Aj, a^, . . . , a^» On les joint 
entre eux par des droites de toutes les manières possibles, et Ton 
prend les milieux Mi, Mj, ... de toutes ces droites. Le point 
moyen des points Mi, . • . est le même que celui des points A|, . . . . 
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CHAPITRE IL 

MULTIPLICATION ET DIVISION DES VECTEURS. 



Biradiales. — Définitions et notations. 

19. Jusqu'à présent, dans l'addition ou la soustraction 
des vecteurs, et dans leur multiplication par des quan- 
tités algébriques, les règles du calcul ordinaire s'appli- 
quent sans aucune modification. Il n'en sera plus de 
même dans ce qui va suivre. Les règles à adopter, et 
aussi l'interprétation des résultats, dépendront des défi- 
nitions et des conventions que nous allons maintenant 
introduire. 

La première notion qui se présente actuellement à 
nous est celle du rapport géométrique de deux vecteurs, 
auxquels nous pouvons supposer une origine commune, 
tels que OA, OB. C'est à ce rapport que nous donnerons 
le nom de biradiale, et nous désignerons une bira- 

OB 

diale soit par la notation algébrique ordinaire — > soit 

d'une manière analogue à un angle, en écrivant AOB. 
Dans les deux cas, OA est dit vecteur initial et OB 
vecteur final de la biradiale. 

L'idée de biradiale implique à la fois la notion de 
grandeur numérique (rapport des longueurs des deux 
vecteurs), celle d'angle (angle formé parles deux vec- 
teurs) et aussi celle d'orientation (direction du plan 
des deux vecteurs). Cette seule considération nous 
montre a priori que dans la représentation analytique 
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ane biradiale devront figurer quatre quantités algé- 
riques répondant : i° à la grandeur ou au module; 
' à Vangle de la biradiale; 3° aux deux conditions 
Jcessaîres pour déterminer Yorîentation du plan. 

Cette orientation peut se déterminer au moyen d'une 
■oite élevée perpendiculairement au plan et menée, par 
cemple, par l'origine commune O des deux vecteurs, 
n donne à celte droite le nom d'axe de la biradiale. 

D'après ce qui précède, une biradiale n'est pas al- 
rée, soit quand on modifie dans le même rapport les 
ngueurs des deux vecteurs dont elle exprime le rap- 
)rt géométrique, soit quand on transporte ces vecteurs, 
isemble ou séparément, parallèlement à eux-mêmes, 
•it enfin quand on la fait tourner autour d'une droite 
irallèle à son axe. En conséquence, deux biradiales 
int dites égales lorsqu'elles ont même module, même 
igle et même axe. 

âO. Lorsque les deux vecteurs ont même module, le 
lodule de la biradiale est égal à l'unité, et l'on dit que 

biradiale est unitaire. 

Lorsque l'angle de la biradiale est égal à uu angle 
roit, la biradiale est dite rectangle. 

Si cet angle devient égal à zéro ou à un nombre enlier 
uelconque de demi-circonférences, la biradiale se ré- 
uit évidemment à un rapport numérique. 

Lorsque deux ou plusieurs biradiales ont même axe, 
a dit que ces biradiales sont coplanaires. 

Addition et sonstraotion des biradiales. 

21. Soient deux biradiales AOB, COD. Il est clair 
u'on peut tout d'abord rendre la longueur de OC égale 
celle de OA sans altérer la biradiale COD. Si main- 
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tenant nous faisons tourner convenablement dans leurs 
plans respectifs les deux biradiales, nous pourrons faire 
coïncider dans leurs nouvelles positions les vecteurs OA, 
OC. Cela posé, c'est-à-dire les deux biradiales étant 
maintenant de la forme AOB, AOD, désignons par OE 
la somme des deux vecteurs OB,OD. Nous dirons, par 
définition, que la biradiale AOE est la somme des deux 
biradiales primitives, et nous écrirons 

AOB -t- AOD == AOE 
ou 

OB OD OB 4- OD 



'^^ OA ' OA OA 

La différence se définira de même par la relation 

OB OD_ OB— OD 
ÔÂ ÔÂ"" ÔÂ ' 

et de proche en proche on obtiendrait la somme algé- 
brique d'autant de biradiales qu'on le voudrait. 

Il est évident que l'addition de deux biradiales est 
commutative, c'est-à-dire que l'ordre de l'opération n'a 
aucune influence sur le résultat. Il en est de même pour 
autant de biradiales qu'on voudra, pourvu que les vec- 
teurs initiaux coïncident, et l'on reconnaît que l'addi- 
tion et la soustraction des biradiales, dans ce cas, 
jouissent exactement des mêmes propriétés que l'addi- 
tion et la soustraction ordinaires. 

22. Réciproquement, si l'on décompose comme l'on 
voudra le vecteur final OB d'une biradiale donnée AOB, 
de telle sorte que 



OB = OP -4- OQ -f OR ^ . . . , 
on aura 

AOB = AOP -4- AOQ 



. • • • 
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En particulier, menons [fig* n) le plan AOB, et 
dans ce plan abaissons BP, BQ, perpendiculaires sur 

Fig. II. 




OA et sur une perpendiculaire à cette droite, respecti- 
vement. Il viendra 



(^) 



AOB = AOP + AOQ, 



c'est-à-dire qu'ii/ie biradiale quelconque est décompo- 
sable en une biradiale numérique et une biradiale 
rectangle. 

Il importe de s'assurer que cette décomposition n'est 
pas contradictoire avec la définition donnée plus haut, 
c'est-à-dire que l'addition de deux biradiales peut s'ef- 
fectuer par l'addition séparée des biradiales numériques 

Fig. 12. 




et des biradiales rectangles. Or, si nous abaissons BG, 
DH, EK {Jig* 12) perpendiculaires sur OA, on reconnaît 
immédiatement que 

OK = 0G -f- OH, KE = GB -t- HD. 



\ 
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Par conséquent, en déterminant le rapport 

OE OB OD OK KE 



OA OA OA OA OA 

nous aurons bien le même résultat que si nous avions 
ajouté les biradiales numériques -fr-y — d'une part et 

les biradiales rectangrles — -•» -ttt de l'autre. Et il est à 

^ OA OA 

remarquer que ni les unes ni les autres n'ont été altérées 
par les opérations géométriques nécessaires pour amener 
les vecteurs initiaux en coïncidence suivant OA. 

Nous pourrons donc supposer, toutes les fois qu'on 
aura à faire la somme d'autant de biradiales qu'on 
voudra, qu'on opère séparément sur les biradiales numé- 
riques et sur les biradiales rectangles. 

23. Si deux biradiales AOB, AOC {Jig* i3) sont rec- 




tangles, il est évident que la somme 

. ^^ OD OB -f- OC 

AOD = —- = — ;— 

OA OA 

sera encore une biradiale rectangle. Si nous convenons 

L. — QuaCentions , 3 
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de représenter la biradiale AOB par le vecteur OB', 
perpendiculaire à son plan, égal en longueur à la gran- 
deur numérique du rapport — et tel que pour un ob- 
servateur placé suivant OB', les pieds en O, le mouve- 
ment de rotation du vecteur initial OA vers le vecteur 
final OB s'opère dans le sens positif ( * ), et si nous 
construisons de même OG et OD' répondant aux bira- 
diales AOC, AOD, il est visible que nous aurons 

OD— OB' 4- OC. 

Cette représentation d'une biradiale rectangle par un 
vecteur nous montre donc qu'il suffît d'opérer sur les 
vecteurs pour effectuer toutes les opérations que nous 
pourrons avoir à faire sur des biradiales rectangles. Il 
ressort de là, en particulier, que l'addition et la sous- 
traction des biradiales rectangles, et par suite (22) des 
biradiales quelconques, présenteront exactement les 
mêmes propriétés que l'addition et la soustraction algé- 
briques. 

D'après cette convention, nous voyons encore qu'une 
biradiale quelconque, d'après la décomposition du n**22, 
se présentera sous la forme d'une quantité numérique, 
plus un vecteur. 

Inversement, nous pourrons regarder un vecteur quel- 
conque, OB' par exemple, comme représentant le rap- 
port géométrique rr- ou un rapport égal. 

Si la biradiale rectangle AOB est unitaire, il en sera 



(^) Ici, comme dans toute la suite, nous adopterons constamment | 

comme sens des rotations positives celui d'un mouvement de l'est vers 
le nord, ou, en d'autres termes, d'un mouvement contraire à celui des 
aiguilles d'une montre. 



i 
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de même du vecteur OB', et inversement. Donc, étant 
donné un vecteur unitaire, il représentera le rapport de 
deux vecteurs égaux en longueur, perpendiculaires entre 
eux, menés dans un plan perpendiculaire au vecteur 
unitaire, et tels que le sens de la rotation du vecteur 
initial au vecteur final soit positif. 

Multiplication des biradiales. 

24. Deux biradiales étant données, on peut toujours 
les amener à une position telle que le vecteur final de 
la première soit identique au rayon initial de la seconde. 

Soient donc AOB, BOC ces deux biradiales. Nous 
dirons, par définition, que le produit de la première 
par la seconde est égal à la biradiale AOC, et nous 
écrirons 

(i) AOB.BOG=::AOC, 

ou encore 

PB OC OC 
OA OB"~OÂ' 

OC 
Il suit de là que le module gr -— du produit de deux 

biradiales est égal au produit des modules des deux fac- 
teurs. Cette simple remarque nous permettra souvent, 
dans les démonstrations, de raisonner sur des biradiales 
unitaires, puisqu'il sera toujours facile de restituer aux 
résultats les valeurs de leurs modules. 

En supposant, par exemple, que AOB, BOC soient 
des biradiales unitaires, les points A, B, C sont sur une 
même sphère, et nous voyons que la construction du 
produit AOC revient à ce qu'on peut appeler V addition 
des arcs de grand cercle AB, BG, ce mot « addition » 
étant compris dans un sens analogue à celui de l'addi- 
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lion des vecteurs sur un plan. Mais, pour effectuer cette 
addition sphéiique, il faut toujours transporter les arcs 
sur leurs cercles respectifs, de manière que l'origine du 
second coïncide avec rextrémité du premier. Si donc 
{fig* i4) nous avions voulu ajouter BC et AB, il aurait 




fallu construire DB = BG, puis BE = AB, et le résultat 
de l'addition eût été DE. Comme, en général, DE est 
fort différent de AC, on voit que l'addition sphérique 
n'est pas commutative, ou, en d'autres termes, que la 
multiplication des biradiales nest pas commutative 
non plus. De cette différence avec la multiplication 
ordinaire résultent toutes les règles spéciales à l'Algèbre 
des quaternions. 

Dans tout ce qui suivra, nous écrirons constamment 
le multiplicande d'abord et le multiplicateur ensuite. 

25. Si nous multiplions la biradiale AOB par la bi- 
radiale BOA, le produit,* d'après ce qui précède^, sera 

—-- ou l'unité. Deux biradiales dont le produit est ainsi 
UA 

égal à l'unité sont dites réciproques. 

Il est évident que la multiplication de deux biradiales 
réciproques est commutative. 

Lorsque deux biradiales sont coplanaires, de même 
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module, et que leurs angles sont égaux et de signes con- 
traires, on dit que ces biradiales sont conjuguées. 

On peut mettre deux biradiales conjuguées sous la 
forme AOB, BOA', OA' ayant la même direction que OA 

ffrOÀ' crOB 

et le rapport étant égal à • Le produit 

AOB.BOA' est alors 

OA' / 0B\» 






j^-, 



f' 



OA \^^0A/ 

Ainsi, le produit d'une biradiale par sa conjuguée 
est égal au carré du module commun. Dans ce cas en- 
core, la multiplication est commutalive. 

26. Reprenons la représentation d'une biradiale rec- 
tangle par un vecteur, indiquée au n** 23. Deux bira- 
diales rectangles conjuguées seront évidemment repré- 
sentées par deux vecteurs égaux et de signes contraires, 
-f- A et — A par exemple, et, le produit de ces deux 
biradiales étant égal au carré du module a de chacune 
d'elles (ou du vecteur a), nous aurons 

-h A. — A = a* ou — A*=:a*, A*= — a'. 

Si les biradiales (et par suite les vecteurs +a, — a) 
sont unitaires, on aura 

(2) 

Ainsi, le carré d'un vecteur quelconque est égal au 
carré de son module, pris négativement ; le carré d'un 
vecteur unitaire est égal à — i . 

27. Désignons par cjAOB en général la biradiale 
conjuguée de AOB. S'il s'agit de biradiales unitaires, 

BOA=:cjAOB. 



u^ 
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Or nous avons identiquement 

COB.BOA = COA. 

Donc, en supposant toutes les biradiales unitaires, 

cj BOC . cj AOB = cj AOC 
ou 

cj ( AOB . BOC ) = cj BOC . cj AOB. 

Ainsi, la conjuguée d'un produit de deux biradiales 
est égale au produit des conjuguées des deux /acteurs, 
prises dans l'ordre inverse. 

En restituant la valeur des modules (24), on reconnaît 
que ce théorème s^applique à deux biradiales quel- 
conques, et non pas seulement à des biradiales unitaires. 

Division des biradiales. 

28. Nous pouvons définir la division, comme opéra- 
tion inverse de la multiplication, de deux manières dif- 
férentes, en considérant le dividende comme égal, soit 
au produit du quotient par le diviseur, soit au produit 
du diviseur par le quotient. C'est à cette dernière défi- 
nition que nous nous arrêterons une fois pour toutes, 
et nous écrirons conséquemment 

( 1 ) dividende = diviseur X quotient. 

Si le dividende et le diviseur sont des vecteurs OA et 
OB, le quotient ou le rapport de ces deux vecteurs s*ex- 

primera par la biradiale -— ou BOA. En supposant les 

deux vecteurs OA,OB perpendiculaires, la biradiale 
pouvant alors se représenter par un vecteur OC perpen- 
diculaire à son plan, nous aurons 



[ 
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la rotation du diviseur OB vers le dividende OA étant 
positive relativement à Taxe OG, et le module grOC 

étant éffal à ^^^ • 

D'après la définition (i), il suit de là que 

(3) OA=:OB.OC, 

c'est-à-dire que le produit de deux vecteurs rectangu- 
laires est un vecteur perpendiculaire à leur plan. Toutes 
ces conséquences sont d'accord avec les définitions et 
conventions précédentes, et on les vérifie immédiate- 
ment en substituant à chaque vecteur la biradiale rec- 
tangle que ce vecteur représente. 

Pour deux biradiales de même vecteur initial AOC, 
AOB, on a 

AOC : AOB =: BOC 



ou 



OC.OB OC 
OA • OA ~ OB 



Unités rectangulaires. — Propriétés fondamentales. 

29. Prenons (Jig* i5) un système de trois axes rec- 
tangulaires 0X<, 0X2, 0X3, tels que les rotations de X^ 
en X2, de X2 en X3, de X3 en X| soient positives par 
rapport aux axes OX3, OX^, OX2 respectivement. 

Soient OI| = ii, Ol2=i27 013=13 trois vecteurs 
unitaires dirigés suivant ces axes. Un vecteur quelconque 
OM = M pourra se représenter par a:< i^ -f- 0:2 12 4- «3:3 13, 
si les coordonnées de M sont Xi, X2, Xz» 

D'après ce que nous avons vu aux n°* 23 et 28, chaque 
vecteur unitaire, 13 par exemple, représente la biradiale 
I4OI2 formée par le rapport des deux autres ij et I2. 



Enfin [26, rormule (2)] le carré de chacun de ces vcc- 
*urs est éeal à — 1 . 



Nous pouvons réunir dans le Tableau suivant les rela- 
tions fondamentales auxquelles satisfont les unités rec- 
tangulaires : 

(I) .,.,=-.„ „..=-.„ ...,=-.„ 
(») .,„=,.. ,.„=„, „,.=,„ 

(3) ,; = ,!=,; = _,. 
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Nous vérifions ici que, d'uue manière générale, la 
muhiplication d'un vecteur unitaire a par un vecteur 
unitaire perpendiculaire b a pour effet d'imprimer au 
vecteur a une rotation d'un angle droit autour de b, et 
dans le sens positif. 

30. Lorsque des facteurs algébriques sont appliqués 
aux vecteurs, ces facteurs restent soumis aux règles 
habituelles de TAlgèbre. Par exemple, le produit de 5i| 
par 3i2 sera i5i|i2= — i5i3. Nous sommes conduit à 
cette règle par Inapplication même de nos définitions, 
en regardant toujours les vecteurs comme représentant 
des biradiales rectangles. 

31. Les relations (i), (2), (3) du n^ 29 nous per- 
mettent de déterminer les produits d'autant de facteurs 
qu'on voudra, formés par les unités rectangulaires î< , I2, 
13. Par exemple. 

Or, on reconnaît qu'on arriverait au même résultat en 
écrivant 

Ï2(l3ll)(llÏ2) OU Ial3(ltli)lj, 

En un mot, on peut remplacer à volonté plusieurs 
facteurs par leur produit efiectué, mais sans altérer 
l'ordre ; en d'autres termes, la multiplication des unités 
rectangulaires est associative. Nous reconnaîtrons bien- 
tôt qu'il en est de même de la multiplication des bira- 
diales en général. 

Nous attirerons encore l'attention du lecteur sur les 
produits remarquables 



Illjl3= Ijl3li= I3I1IÎ = -H I, 

% 

"3 's *i •— - 'î 'i '3 --- *i '3 '2 -— ' — ' • 
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Représentation analytique dei biradiales. — Qnatemions. 

32. Nous représenterons souvent unebiradiale, dans ce 
qui suivra, par une seule lettre, pour plus de concision 
dans récriture. Ce sera alors invariablement une majus- 
cule italique, et nous aurons par exemple 

Si nous effectuons la décomposition indiquée au 
n° 22, nous avons vu que la biradiale se composera 

OP 

[fi g' 1 1) de la partie algébrique — et de la partie rec- 

tanguiaire r^ • 

Nous désignerons par jSQ ou par Qo la première par- 
tie et par tJQ ou Q,- la seconde. Cette seconde partie, 
comme nous Tavons déjà reconnu plusieurs fois, peut 
être représentée par un vecteur. 

Pour cette raison, on dit que tJQ est la partie vecto- 
rielle ou symbolique de la biradiale, tandis que I^Q est 
appelé partie algébrique, réelle ou scalaire. 

Nous avons, dans tous les cas, 

(i) Q^0Q-f- UQ-Qo-t-Q,. 

Le vecteur Q/, si nous introduisons les trois axes rec- 
tangulaires de \dijig* i5, peut s'écrire q^ i\ -hq^i^-^ qz I3 
si nous appelons 9 o 9^29 93 les coordonnées de son extré- 
mité, si bien que la biradiale prend la forme 

C'est à ce symbole à quatre termes, dont un réel et 
trois symboliques, que l'on donne le nom de quaternion. 
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Un quatemion est donc V expression analytique d'une 
hiradiale, 

33. Supposons maintenant que les deux vecteurs b 
et k du numéro précédent soient de même module, par 
exemple unitaires l'un et l'autre. Alors le rapport 

OP 

— [fig- II) sera égal à cosy si nous appelons y l'angle 

OAB, et le module de ~j sera siny. Donc, si nous appe- 

Ions Q un vecteur unitaire perpendiculaire à AOB et tel 
que la rotation de OA vers OB soit positive par rapport 
à ce vecteur, nous pourrons écrire 

(3) - = cosy -h Q siny. 

Telle est l'expression générale d'une biradiale unitaire, 
expression que nous appellerons quatemion unitaire 
ou verseur. 

Reprenant maintenant la biradiale Q quelconque , 
nous pouvons la regarder comme égale au produit de son 

inodule CQ =i= g-— par la biradiale unitaire qui aurait 

même plan et même angle. Nous désignerons cette bira- 
diale unitaire par la notation HQ. D'après cela, nous 
pouvons donc écrire encore 

(4) Ç^iïQ.tlQ. 

En posant, comme nous le ferons souvent, ^Q = q, 
nous aurons ainsi, conservant pour le surplus les nota- 
lions précédentes, 

(5) Ç = q (cosy -I- Q siny). 

Un quatemion est donc égal au produit de son module 
par son verseur. 



l 
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Remarque. — En multipliant le vecteur a par le vec- 
teur unitaire q qui lui est perpendiculaire, on le fait 
tourner d'un angle droit autour de q, dans le sens po- 
sitif, sans changer sa longueur. 

En multipliant le même vecteur parcosy -\- q siny, on 
le fait tourner dans le même sens et autour du même 
axe, non plus d^un angle droit, mais de Tangle y. De là 
ce nom de verseur donné à l'expression cosy 4- Q siny. 
On voit du reste que ce verseur se réduit à q pour y = i*^'. 

34. D'après la définition des biradiales conjuguées 
(25), nous voyons {fig- i6) que la conjuguée de AOB 

Fig. i6. 



sera AOB', le point B' étant symétrique de B par rap- 
port à OA. 

En représentant par Q, comme nous l'avons déjà fait, 
le quaternion ou la biradiale AOB, la biradiale con- 
juguée AOB', que nous représenterons par cj Q ou par Q, 
ne différera évidemment de la première que par le signe 
de la partie vectorielle, si bien que les relations (i), (2), 
(3), (4), (5) des numéros précédents nous donneront 

(6) <?=Qo— îiii — ^îij— g»i3, 

( 7 ) <l Q = cosy — Q sin 7, 

(8) «ç = eç. i 

(9) ÔQ = &Q, 

(10) tlQ= — tiÇ. 
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Avec cette notation, le théorème du n® 27 s'exprimera 
par la relation 

cj(PÇ)=.ciQ.cjP, 
ou 

(II) PQ=Q.P. 

Nous nous contentons d'énoncer les propriétés évi- 
dentes que voici : 

Si deux biradiales sont égales, il en est de même de 
leurs conjuguées. 

La conjuguée d* une somme de biradiales est égale à 
la somme des conjuguées des éléments qui composent la 
somme. 

Rappelons enfin, comme le montre d'ailleurs la for- 
mule (6) en y faisant Qo= o, que le conjugué d'un 
"vecteur est égal à ce vecteur changé de signe. 

Propriétés de la multiplication des biradiales. 

3o. Lorsque, dans le produit AOG des deux biradiales 
AOB = P, BOG = Q, nous décomposons le vecteur OC 
en OD ■+- OE d'une manière quelconque, nous avons (21) 

BOC = BOD -f-BOE =zR^S 
et 

AOC = AOD -J- AOE z=z AOB. BOD -l- AOB.BOE. 
Donc 

(l) P[R-^S)=:PR'^PS, 

ce qu'on exprime en disant que la multiplication est 
distributii^e par rapport à l'addition en ce qui con- 
cerne le multiplicateur. 
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Il est très facile de reconnaître que cette propriété 
s'applique à une somme d'autant d'éléments qu'on vou- 
dra et non pas à deux seulement. 

Si nous appliquons aux deux membres de la rela- 
tion (i) le théorème du n® 27 [formule (ii) du numéro 
précédent], nous avons 

cjP( R-\'S)=: {R~hS).Pz= [r + S)P, 
cjPR 4- cjPS = R.P -+- S. P. 

Ainsi {R-hS)P=Ii.P-hSP; et, commet, S, P 
représentent des quaternions quelconques, nous pou- 
vons écrire 

(a) {R-hS)P = RP-hSP, 

c'est-à-dire que la multiplication est distributive par 
rapport à l'addition en ce qui concerne le multipli- 
cande, I 

36. D'après ce qui précède, nous pourrons constam- 
ment, dans tout produit, remplacer les quaternions par 
les éléments qui les composent, écrits par exemple sous 
laformeao4-<ïi i< -i-«2i2H-<*3ï3' Tout produit se résou- 
dra ainsi en une somme de produits partiels dans les- 
quels figureront uniquement des quantités réelles et les 
unités vectorielles rectangulaires i|, I2, 13. Or, nous 
avons vu (31) que la multiplication de ces unités e^t as- 
sociative. 

Donc la multiplication des quaternions en général 
est associative, c'est-à-dire que dans un produit on peut 
remplacer une suite quelconque de facteurs par leur 
produit effectué, pourvu qu'on n'altère pas l'ordre des 
facteurs. 

Par exemple, 

PQRST z= PQR[ST) ^P{QRS)T= P{QR){ST) — 
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Cette propriété est essentielle dans la théorie des 
quaternions, puisqu'elle établit que la multiplication, 
dans cette Algèbre spéciale, jouit de toutes les pro- 
priétés de la multiplication ordinaire, sauf la commu- 
tativité. 

Plusieurs démonstrations directes et purement géomé- 
triques en ont été données; mais presque toutes sont 
d'une assez grande complication, tandis que la marche 
que nous venons de suivre, et qui consiste à passer par 
la propriété distributive pour établir la propriété asso- 
ciative en général, nous semble aussi naturelle et beau- 
coup plus simple. 

Produits de deux vecteurs. 

37. Soient OA = a, 0B = b deux vecteurs unitaires 
{fie' ^7)» ^ ^^^^ angle; OD = d un vecteur unitaire 

Fig. 17. 




perpendiculaire à a dans le plan AOB ; OC = c un vec- 
teur unitaire perpendiculaire au plan AOB et tel que la 
rotation de OA vers OB soit positive. 

En décomposant b suivant OA et OD, nous avons 

B =:=: ces 9 . A 4- sId d . D. 



1 
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Par conséquent, 

AB = COSÔ . k* -h Sin Ô . AD 

ou, d'après les propriétés établies plus haut (26, 29), 

AB = — (cosô -I- sinô.c). 

Pour deux vecteurs quelconques, nous aurions évi- 
demment 

(i) AB= — tA.€B[cos9 -h sinô.c). 

Ainsi, le produit de deux vecteurs est un quaternion. 

On obtiendrait ce même produit en déterminant les 
coordonnées ûi, «2, a^ et ij, 62, bz de A et B par rap- 
port à trois axes fixes rectangulaires et en développant 
le produit 

(ûlll-f-fl',l,-f-£l3l3)(^»lll-i- ^jIjH- ^313) 

d'après les règles et conventions établies précédemment. 
La relation (1) nous donne évidemment 

(2) J0AB=: — tA.tB.COSÔ, 

(3) UABirr — tA.tB.sinô,c. 

On voit que j6ab représente au signe près la puis- 
sance de l'origine par rapport au cercle de diamètre KR, 
que €.bAB est égal à l-aire du parallélogramme con- 
struit sur OA, OB comme côtés, qu'enfin la direction 
de tlAB est perpendiculaire au plan AOB. 

En particulier, si deux vecteurs a,b sont rectangu- 
laires, on a 

jSabzz: o, 

et réciproquement. 

38. Pour le produit ba, nous aurions eu évidemment 

â 

(4) BA = — €A.^B(cosd — sind.c], 



•k 
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d*où, par comparaison avec la relalion (i) du numéro 
précédent, 

[a) 6ab = 5ba, [b) \}\n=i — IIba, 

(c) AB -h BA = 2 0AB, [d] AB — BA zn ^ U AB, 

AB = ( j (ba) , BA z=: CJ (aB ) • 

39. Ces formules très importantes (a), (b),(^c)^{d) 
conduisent à de nombreuses conséquences, parmi les- 
quelles nous ferons seulement ressortir les formules sui- 
vantes : 

(5) (A-f-B)*— A^-f- ABH-- BA + B*=: A*+ 2 0AB-f- B*, 

(6) (a — b)^— A* — AB — BA 4-B*rr: A* — 2 6aB -f- B^, 

A* B^ :^ A . A . B* =r AB* A = AB . BA 

r= (6AB-f-lÎAB)(6AB— Uab) 

'"^^ ' =(0ab)2~(Uab)2 

:r:z(6AB)*-f-(a:.UAB)'. 

Il est essentiel de remarquer que a^ b- est très diffé- 
rent de (ab)2 ; quant au facteur b^, nous avons pu le dé- 
placer dans le calcul précédent, parce que ce carré est 
algébrique. 

Quotients de deux vecteurs. 

40. Si OB = B, OA = A {Jig* ly) sont deux vecteurs 
unitaires, nous avons, par la définition même de la bira- 

diale AOB =: - j et en vertu des considérations des n**' 22 

A 

et 23, 

(i) - = cosÔ H- sinÔ.c. 

^ A 

L. — Quater nions. 4 



Au contraire, on a, dans la même hypothèse, 

{■i] - — cosÊ — siaO.c. 

En supposant que A et b soient des vecteurs quel- 
conques, ces formules deviennent 

[3) - zz ^(cosS-H sinfl.c), 

(4) ; = |i(co.»-5m«.ol. 

41. La définition des biradiaZes conjuguées et les ic- 
latioQS du n" 34 nous donnent 



cj-^ 5— fcosS -1- sioS.c'. 
'b Sb' 

Donc 



Par comparaison avec les résultats du n" 37, on s 
aussi 



■ Ces relations permettent, comme on le voit, de trans- 
former les quotients en produits. Si par exemple 



— 01 

nous aurons 



et par suite 

B _ _ (r/^ Il + ^2l2 + ^3^3 ) ( ^1 ^1 -4- ^glg -f- ^3X3) ^ 

A a'I H- al -i- al 

Il suffira de développer le numérateur d'après les 
règles auxquelles sont soumises les unités li, 1.2, I3 pour 
obtenir le quotient cherché. 



EXERCICES. 

12. La somme des carrés des diagonales d'un parallélo- 
gramme est égale à la somme des carres des cotés. 

On a [fig. I, p. 6) 

AC = A -I- B, DB ^ A — B. 

De là, en vertu des formules (5) et (6) dun° 39, 

(AC)''H- (DB)«=:2a"-4- 2bS 

et, changeant tous les signes pour passer aux modules, 

(^.AC)24-(€.DB)«=:2(£.AB)\-f-2(£.AD)% 

ce qui démontre le théorème, puisque AB = DC et AD 1=: BC. 

13. Soient ABC [fig. 18) un triangle; ABDE, ACFG deux 
parallélogrammes quelconques construits sur AB, AC; H le point 
de rencontre de DE et FG : démontrer que la somme des aires 
des deux parallélogrammes est équivalente a celle d'un parallé- 
logramme construit sur deux droites égales et parallèles à 
BG, AH. 



AE = A, AB:=s, AC=t, AG = 



Prenant les parties vectorielles des deux membres (ou opérant 




par\i.), il vient 

1) D.AH.B — tl.AB. 

De même AH = je -+■ n, d'où l'on déduit 

2) y.AH.c — W.Dc. 
De là, par soustraction [38 [b)], 

U.AHfu— t)=D.AB— U.DC = U.AB-1-U.C0 



U[AH.CB) = ll(AE.AB)-l-ll(AC.AG), 

i i]ui démontre [37) le théorème cooiicé, ces tnib vecteurs 
ayant la mêoie direction. 

CoBOt-LAiRE. — L'addition des équations{t) et (a) donnerait 

II.AH(b+c)= W.AB-ll.CD, 
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c'est-à-dire que, I étant le milieu de BC, la différence des aires 
des deux parallélogrammes ABDE, ACFG est équivalente au 
double de celle du parallélogramme construit sur AI, AH. 

Remarques, — I. Dans les problèmes de ce genre, il est essen- 
tiel, comme l'on voit, de tenir compte des signes des aires de 
la façon la plus attentive. 

II. L'opération double, consistant comme ci-dessus à multi- 
plier une expression par b, puis à prendre la partie vectorielle du 
produit, peut se représenter, en un seul symbole, par U ( •) b. On 
peut de même employer les symboles tl.BX,5( )b, S.bX, • . ., 
comme nous aurons fréquemment occasion de le faire par la 
suite. 

14. Soient ABC un triangle, G le point moyen des sommets , 
O un point quelconque dans l'espace. On a 

gr(AB' + BC« 4- CA«) = 3gr (OA* -4- 0B« -H OC») — gr(30G)^ 

Posons 

OA=i=A, OB=iB, OC~c. 
Alors 

A -t- B -f- C rr: 3 OG = 3 O 

et 

(A-f- B -f- C)*= A*4- B'-t- C*-f- 2S(AB-f- BC H- Ca) = (3o)'. 

D'un autre côté, 

(B-A)«-+-(c-B)«-f (a-c)« - 

= 2(a* -f- B*H- C*) — 2S(aB -f- BC -h ca), 

d'où, par addition,^ 

(B_A)«-f-(c-B)*-4-(A-c]«=r3(A«-f-B«-4-c2)-(3o)«, 

ce qui démontre le théorème, en changeant tous les signes pour 
passer aux modules. 
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15. La somme des carrés des côtés d'un quadrilatère [plan 
gauche] est égale nia somme des carrés des diagonales, plus 
aire fois le carré de la droite joignant les milieux des dingo - 
les. 

Soit ABCD le (luadriklère. Posons AB = *, AC t^ b, AD = c. 
3 côtés sont représentés par les vecteurs *, b — a, c — b, c, 
i iliagomiles pnr b et c — a, et la droite qui joint leurs milieux 

r • Or, on vérifie aisément que 



n passant aux modules. 



42. Reprenons l'expression d'un quatemlon quel- 
inque j4, soit en le décomposant en ses quatre elc- 
ents, 



il en mettant en évidence le moc/u/e a =^ ÎA, V angle a 
Yaœe a, 

it enfin en l'écrivant 

comparaison de ces formules nous montre que 

) S^ — fl,::=acosa, 

) Z.\iJ^.-.sl^.\+a\^a\ --:iTsin=.. 
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De là 

(8) ll^:r:z^^sin«.UA, 



(9) ^J-^sJ[^AY-^[^.\SAY-= sl[^^Y—[^^}\ 



(10) ^A^.sjal^a\-^a\-^al 



("'^^"^«--^^-==-^-;;;^ — - 

4-3. Soient AOB, BOC deux biradiales unitaires co- 
planaires, que représentent les verseurs cos0 4- sinO.D, 
coscp-l- sinç.D respectivement, l'axe d étant évidem- 
ment le même de part et d'autre. 

Il est évident par la seule inspection de la figure, et 
l'on reconnaît également par le calcul de 

(cos9 -f- sin^.o) (ces 9) H- sin^.p), 
que ce produit n'est autre que le verseur 

cos ( + ^ ) -I- sin ( + ^ ) D. 

Dans ce cas particulier des biradîales coplanaires, 
l'ordre des facteurs, comme on le voit, n'influe pas sur 
le produit. 

Si nous posons d'une manière générale 

(12) /(jc) =cosx -+- sin.r.D, 

le résultat ci-dessus nous montre que 

(«3) /(9)./(y)=/(9 + f). 

Cette propriété, caractéristique de la fonction expo- 
nentielle, nous amène à représenter le verseur 

cos-r -\- sin.r.D 
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par la notation d^, l'angle droit étant pris pour unité. 
D'après cela, nous aurons, dans l'exemple ci-dessus, 

AOB — n\ BOC ~ D?, AOC — D« D? rrr D»+?. 

Cette notation exponentielle d', pour exprimer un 
verseur quelconque, est souvent fort commode. 

Si l'exposant est nul, le verseur est égal à l'unité; 
si = i^*", le verseur se réduit à un vecteur; si = a*^"", 
on a 



li»_-z ^i. 



D'une manière générale, 

D~*^-Z — D, D~' =: — I, D~^:r::: D, D~* m I , D~"^ r=r — D, 

En un mot, d* exprime la rotation de toute figure 
plane perpendiculaire à d, s'eflectuant autour de cet axe 
et avec une amplitude 9. Cette simple remarque nous 
montre encore qu'on a 

(.4) - „-'.-.(_o)«. 

d'^ et D~* sont évidemment des verseurs conjugués. 

44. La notation exponentielle des verseurs nous per- 
met de concevoir un quaternion quelconque comme une 
puissance d'un vecteur; car, si 

^ =ii[ cosa -T- sin a . A ) r= a a*, 

nous pouvons poser 

I 
a'= a" a, 

et, par conséquent, nous avons 

(i5) ^ = a'- 
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Il est clair que \' n'est plus unitaire, en général. 

VecteurSi verseurs et quatemions réciproques. 

45. Nous appelons (25) réciproque d'une expression 
quelconque le quotient de l'unité par cette expression. 

D'après cela, et en vertu de la définition de la divi- 
sion (28), nous aurons, en appelant A l'expression 
donnée et X sa réciproque. 

Soit d'abord un vecteur unitaire a. On a 

a' = A . A =3 — I , 

d'où 

a( — a) := I. 

Le réciproque d'un vecteur unitaire est donc ce vec- 
teur changé de signe. « Réciproque » et « conjugué » 
sont, dans ce cas, identiques. 

Pour un vecteur quelconque, on aurait a^^ — (^a)^, 



L («*)*]"'' 



et, par conséquent, le réciproque d'un vecteur quel- 
conque s'obtient en changeant le signe et en divisant par 
le carré du module. 

S'il s'agit maintenant d'un verseur 

%A=:cosB H- Dsinô= d', 
on a (43) 

d'où 

X = D""' =z CCS B — D sin B, 

Ainsi, le réciproque d'un verseur s'obtient en chan- 
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géant le sens de son angle. Là encore, 11 n'y a pas de 
différence entre le réciproque et le conjugué. 

Le réciproque d 'un quaternion A est évidemment le 

produit de r— par le réciproque du verseur %A\ om en- 

Remarques, — L La multiplication de deux quater- 
nions réciproques est commutative, puisque (25) il en 
est ainsi pour les biradiales que ces quaternions repré- 
sentent. 

IL Si 5 est le réciproque Ae Ay A sera le réciproque 
de B. Car si ^ — a a*, 

a 
et le réciproque de B est 

b 

A 
IIL Le quotient - de deux biradiales quelconques 

peut se mettre sous la forme —A. En effet, soit - = Q, 
à^o\xA=i BQ, Opérant par -^ X, il vient 

Mais il faudrait bien se garder d'écrire pour ce quo- 
tient A —5 cette expression BQ— étant en général très 
différente de Q. 
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EXERCICES. 

i6. Les centres des triangles équilateraux construits exté- 
rieurement sur les trois cotés d'un triangle quelconque forment 
un triangle équilatéral dont le centre de gravité est le même que 
celui du triangle donné» 

Soient ABC le triangle donné, A',B',C' les sommets des 
triangles équilateraux, P, Q, R leurs centres, mm vecteur uni- 
taire perpendiculaire au plan de la figure. 

On a 

CA'=:^CB.K*(*), BA':-CB.K% 



ce qui nous donne 



3 



K* =: I. 



Rapportant tous les points à une origine commune 0, on a 



a' ^ri (b — c)k' -f- c, 



et 



a' -f- B -+- C a' A 



P zm 



si nous choisissons pour O le centre de gravité de ABC, ce qui 
donne a -f- b -4- c nz o. Donc 



et de même 

(3) 

(4) 



— »L(»-'=)'^'-^ c-*J. 



Q-l 



[(c — a)k^ -f- a — bJ , 

R ~ i[(A — b)k.* -f B — cj . 



(*) Il importe de ne pas oublier que l'unité d'angle est toujours Tangle 
droit. 



4 
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Multiplions la relation (2] pur k' 

pJ--.l[(B-c)i.»+(c-A)K^] 

= i[-(B-c)-h(c-A)J-(c-A)] ■ 
— l[ (C — a)k* -+- A — bJ == Q, 

en vertu de la relation ( i ) . De nriéme, 

4 -3 P Q R 

QK.** = R, RK. = P OU - =rr - =r -9 

R P Q 

ce qui démontre que le triangle PQR est bien équilatéral. 

L*addition des formules (2), ( 3 ), (4) donne p -f- q -4- r =: o, 
de sorte que le centre de gravité de PQR est Torigine, c'est-à- 
dire le centre de gravité de ABC. 

Remarque. — Cette dernière propriété peut s'étendre aux cas 
de triangles semblables quelconques construits sur les côtés d'un 
polygone plan. Le point moyen des sommets extérieurs de ces 
triangles sera le même que le point moyen des sommets du po- 
lygone. En effet, en appelant k. un certain vecteur (non unitaire) 
perpendiculaire au plan de la figure, on pourra écrire 

BP=:BA.IL«, P— B :=:(b— h)fi\ 

et de même 

Q — C=z(c — b)k', r — D=(d — c)k.**, ..., 
U — Aciz (a — M)K.*, 

d*oùy par addition, 

(p-f-Q-f-R-h...-f-u) — (B-f-C-h...-f-M4-A)=0, 

ce qui démontre la propriété en question. 

17. Trouver le cosinus d'un angle d'un triangle sp/iénquCy 
en fonction des cotés. 
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Soient ABC le triangle et le centre de la sphère (de rayon 
égal à l'unité ) . On a 

COB=:COA.AOB ou - = -.f. 

C C A 

Les parties réelles de -i -i - étant respectivement cosa, cosô, 
cosc, nous pouvons écrire 

cosa -{-b-=z l cosb -^^ -][ cosc -f- U - j • 
Prenant les parties réelles des deux membres, 
cosa = cos b cosc -4- 5 ( iJ - . U - ) • 

\ c a; 

A B 

Or tl - 7 U - sont deux vecteurs respectivement perpendicu- 

G A 

laires aux plans COA, AOB et dont les modules sont sin b, sine. 
Donc (37) 



S ( ti - • tî - I = sin ^ sine cos A 
Vga/ 



et 

cosû = cos 6 cosc -+- sin ^ sine cos A. 



Il est essentiel de remarquer que l'angle des vecteurs tl - » 

c 

i B 

iJ~ est le supplément de l'angle A. C'est pour cela qu'on a 

AL 

H- cos A, et non pas — cos A, dans la formide obtenue. 



Produits de plusieurs facteurs. 

46. Si Ton a à effectuer le produit de plusieurs qua- 
ternions 

J = a a*, -ff = bsP, C := ccT, 

par exemple, on pourra écrire 

ABC. . . r= abc. . . a*bPcï. . . , 
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de sorte qu'on sera ramené à des multiplications de ver- 
seurs. 

Si les quaternions sont donnés sous la forme 

il suffira de développer le produit 

X (^0-+- ^lll-^ ^jlj-h ^313) (^0 -^ ^ili -I- Cjlj-f- C3I3,. . . , 

en se conformant aux règles établies pour les unités 
symboliques ity I2, I3. 

Les divisions se ramèneront à des multiplications en 
introduisant les conjugués, puisque, ainsi que nous 
l'avons vu plus haut, 

47. Supposons qu'on ait 

ABCn z= £. 

En opérant par -X, nous aurons 



A a* 



En opérant par X —5 nous aurions eu 



ABC — 



ED 

d* 



En répétant les mêmes opérations sur les autres fac- 
teurs, il viendrait aussi 



^^ BAE ,^ EDC 

b' a* d* c* 



w 
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En un mot, on peut toujours faire passer un facteur 
d'un membre dans l'autre, pourvu qu'on le maintienne 
à droite s'il était à droite, à gauche s'il était à gauche, et 
qu'on le change en son réciproque. 

Cette observiation permet d'isoler à volonté tel facteur 
qu'on voudra et d'en obtenir la valeur au moyen de la 
relation donnée. 

48. Lorsqu'on a un produit de plusieurs vecteurs 

ABC . . . FOH =: P, 

on tire de cette relation 

(— IJABC. . .FG — P~î 

puis 

(— 1 j-ABC. . . F:3= P-r-r—^t 



h»g= 



» 



n représentant le nombre des facteurs, d'où, opérant 
par —1 on obtient 



Ainsi 



— ll^HG. . . CBA. 



CJ(aBC. . . oh) = ( — i)"HG. . . CBA. 



EXERCICES. 

18. Le produit des vecteurs représentant les côtés d*un qua- 
drilatère inscriptibley ces côtés étant pris dans leur ordre, est 
une quantité réelle» 
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Soient ABCD [fig* 19) le quadrilatère; a, |B, y, ^ les angles 

extérieurs en A, B, C, D; a, b, c, d des vecteurs unitaires sui- | 

vant AB, BC, CD, DA respectivement; k un vecteur unitaire \ 

perpendiculaire au plan de la figure. ] 

Nous avons | 

B :=■ AK.P, d'où AB = — K.% ' 

D = CK.*, d'où CD= — K^, 

et par conséquent 

ABCD =: 1}-^, 

si le quadrilatère est inscriptible, /3 4- (î = 2, et par suite 




ABCD = — I , d'où, en appelant a, b, c, d les modules des 
côtés, 

(i) AB.BC.CD.DA = — abcd. 

* 

On trouverait de même, en partant de a = bk.~^ c =: oi" , 
(2) DA.CD.BC.ABz= — abcd. 

Corollaires. — I. On tire de ( i ), en opérant par X — ou 

DA 

XI — -^1» 



/DA 



abc 
AB.BC.CArr — DA. 

u 



Ainsi, le produit des vecteurs représentant trois côtés consécu 



I 

i 
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tifs d'un quadrilatère inscriptihle est un vecteur dirigé suivant 
le quatrième côté, 

II. En supposant que le point D se rapproche indéfiniment 
de A sans que le quadrilatère cesse d'être inscriptihle, on voit 
que le produit des vecteurs représentant les trois côtés successifs 
d'un triangle est un vecteur tangent au cercle circonscrit, au 
sommet qui a servi de point de départ, 

19. Le produit des vecteurs repiésentant les côtés successifs 
d'un quadrilatère quelconque [plan ou gauche ) est une bira- 
iliale dont le plan est tangent a la sphère circonscrite au sommet 
qui a servi de point de départ. 

En effet, AT, AU représentant deux vecteurs tangents à la 
sphère en A, on a, d'après le corollaire II de l'exercice précédent, 

AB.BC.CA^ar.AT, AC.CD.DA z^ij.AU. 

Multipliant et remarquant que CA . AC est une quantité réelle, 

AU 



AB.BC.CD.DA=3.AT.AU==2' 



AT 



L'axe de cette biradiale est donc dirigé suivant le rayon OA 
du point de contact, et, par conséquent, 

ll(AB.BC.CD.DA)||OA. 

Corollaire. — Cette propriété permet évidemment à' inscrire 
h une sphère donnée un quadrilatère dont les côtés soient parai- 
lèles à des droites données, 

20. Le produit des vecteurs représentant les côtés successifs 
d'un pentagone (plan ou gauche] inscrit dans une sphère est un 
vecteur tangent à la sphère au point de départ. 

Soit ABCDE le pentagone. On a 

AB.BC.CAi=:ar.AT, AC.CD.DA =j. AU, 

AD.DE.EA = 3.AV, 

fit 

L. — Quaternions, O , 
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AT, AU, AV étant trois vecteurs tangents à la sphère en A, d\)ii, 
par multiplication, 

AB.BC.CD.DE.EA — r.AT.AU.AV, 

ce qui (exercice 18, corollaire II ) nous donne encore un vec- 
teur dans le plan tangent. 

Expression géométrique de dAnc. 

49. Soient A == OA, b = OB, c = OC trois vecteurs 
de même origine, a, b, c leurs modules, 9 l'angle COB, 
fs^ l'angle que forme OA avec le plan COB. 

Nous avons 

ABC = A ( £5 BC -h il BC ) r=: A 6bC 4- A ti BC. 

La première partie du second membre est un vecteur. 

Donc, prenant les parties réelles (ou opérant par ^.), il 

vient 

S ABC = 6,aDbc. 

Or (37) il Bcestun vecteur perpendiculaireau plan COB, 
tel que la rotation de C vers B soit positive, et dont le 
module est bc sin0. L'angle de OA avec ce vecteur sera 
complémentaire de (p, et, par conséquent (37), on aura 
pour la partie réelle du produit 

ABC := zb abc sin d sin y. 

Mais a sin <p représente la hauteur ( issue du sommet A) 
du tétraèdre OABC; bc sinô représente le double de la 
base OBC. 

Donc iÎABC représente, avec le signe zt, le volume du 
parallélépipède construit surOA, OB, OC, ou encore six 
fois le volume du tétraèdre OABC. 

Les signes dépendent de l'angle que forment A et IIbc. 
Par suite, en convenant d'aOecter d'un signe les volumes 
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eux-mêmes, il nous sera permis d'écrire, en supprimant 

le signe zb, 

0ABc = 6volOABC. 

Il est aisé de reconnaître, d'après cela, dans quels cas 
les volumes devront être considérés comme positifs ou 
négatifs. Il suffira de regarder le triangle ABC en se pla- 
çant du côté opposé au point O, c'est-à-dire en dehors 
du tétraèdre. Suivant que la rotation dans le sens ABC 
sera positive ou négative, le volume OABGsera lui-même 
positif ou négatif; c'est ce qu'on reconnaît immédiate- 
ment par une simple inspection de la figure, en se rappe- 
lant bien les règles et conventions précédemment 
établies. 

50. Il est à remarquer que le volume OABC peut aussi 
bien s'écrire ^S(OA.AB.BC) queiS(OA.OB.OC). 

En effet, 

a(b — AJ(c — B)rrz ABC — AB^ — A* C -h A* B, 

et l'on voit que la partie réelle se réduit à 0abg. 

51. Si OA, OB, OC sont dans un même plan, on voit 
que SkBc = o\ réciproquement, lorsque JÔabc = o, au- 
cun des vecteurs a, b, c n'étant nul, ces trois vecteurs 
sont nécessairement coplanaires. 

Cela nous fournit donc un moyen très simple d'expri- 
mer la condition pour que trois vecteurs soient situés 
dans un même plan. 

Interprétation de U ( tl ab . tl ne] . 

52. On sait (37) que iÎAB = n est un vecteur perpen- 
diculaire à A et B ; Ubc = E est de même un vecteur per- 
pendiculaire à B et c; par conséquent, tioE sera un vec- 



1 
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leur à la fois perpendiculaire à u et s, qui ne pourra 
avoir une autre direction que b. 
Ainsi 

b(tlAB.tlBc) zzzA'B. 

Le module de ce vecteur est 

4aireOAB X aireOBC X sin B, 
en appelant B le dièdre OB. 

Relations avec les coordonnées cartésiennes. 

53. Soient Xo^a, J^3 les coordonnées d'un point X 
rapporté à trois axes rectan^laires. Le vecteur 0X= x 
pourra alors s'écrire, si Ton se reporte aux notations 
précédentes, sous la forme 

X rr: .2^1 Ij -f- X^ Ij -f- X^ Ij. 

Si nous opérons parB.iiX^les deux derniers termes 
du second membre disparaîtront et nous aurons 

j6ijX = — X,. 
De même, 

j6i2X = — Xj, j6ijX = — x^. 
Donc 

X — — (ijSiiX -f- ij^igX H- I3613X), 

quel que soit x. 

On a, en particulier, 

(ÔIiX)^+(^I,x)*^-(SI3x)*=:(ex)* = ^î-h^î-f..^.J. 

On pourrait aussi mettre le vecteur x sous la forme 

<^o ^2y ^3 représentant les coordonnées du point Xpar 
rapporta un système d*axes non rectangulaires, et Ai, 
A2f A3 étant des vecteurs unitaires suivant ces axes. 
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84. Pour le cas des coordonnées rectangulaires , si 
x=:a:|i, -I- J:2i2-Hwr3i3et Y=y^^^ 4- /«îj -h /sis» nous 
avons, en effectuant le produit et prenant les parties 
réelles, 

car tous les autres termes sont vectoriels et par consé- 
quent disparaissent. 
Cette formule est d'un assez fréquent usage. 



EXERCICE. 

21 . Trouver le volume du tétraèdre ayant trois de ses sommets 
sur les trois axes coordonnés rectangulaires ^ en Ai^ A^, A3, et le 
quatrième en un point quelconque X. 

Il est facile de voir (49) qu*en général 

volXAi A2 A3 m vol OAj Aj A3 

-i-volOA3A,X-4- volOA,A,X4-volOAiA3X, 

quel que soit 0, pourvu qu'on tienne compte des signes des 
volumes. 

Remplaçant Ai,a2, a, par ajii, 0^1^, a^i^ etx par 

X| I| -f- X2 Ij ~T~ «2^3 I3 

respectivement, il vient 

fsaXAiAiA^— ^^[aia^a^i^ii^ 

( aj^i I3IJ -f- fl^ai I2 II -4- <3fi «3 II I3 ) (.rj I, 4-^2 12 -+- ^313)] 



=.î!l^[, + 5.(iL + it + ^)(x... + .,r. + .r,,3)] 



^1^2 ^3 / '^1 ^1i '^3 

6 \ ai a^ a-. 
Telle est l'expression du volume cherché. 
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EXERaCES PROPOSÉS SUR LE CHAPITRE II. 

1. Sur les côtés d*un triangle ABC, rectangle en A, on con- 
struit les carrés extérieurs ABFG, ACHK, fiCED : démontrer 
que les droites BK, FC se coupent en un point O situé sur la 
hauteur issue du sommet A. 

2. Dans le cas de l'exercice procèdent, démonli^er que les 

, BO.CO BK.CF , . 

grandeurs de — —r— et sont égales. 

3. Démontrer, dans le même cas que celui des exercices pré- 
cédents, que gr ( DF^ -f- GH* ■+- KE* ) est égale à trois fois la 
somme des carrés des côtés du triangle et qu'il en est ainsi quel 
que soit Tangle A . 

4. La somme des carrés des trois côtés d'un triangle est égale 
à trois fois la somme des carrés des droites joignant les sommets 
au point moyen. 

5. Dans tout quadrilatère, plan ou gauche, le produit de 
deux diagonales et du cosinus de l'angle qu'elles comprennent 
est égal à la somme ou à la différence des deux prodiiits cor- 
respondants pour les couples de côtés opposés. 

6. Si a ^byC sont trois arêtes contiguës d'un |>arallélépipède 
rectangle, le carré de l'aire du triangle formé par leurs extré' 
mités est a* b^ + b^ c* -\- c^a*, 

7. Si deux couples d'arêtes opposées d'un tétraèdre sont sé- 
parément à angles droits, il en sera de même pour le troisième 
< ou pie. 

8. Chaque arête d'un tétraèdre est supposée égale à l'arête 
opposée : démontrer que les droites joignant les milieux des 
arêtes opposées sont, perpendiculaires sur ces arêtes. 
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9. Du sommet d*un tétraèdre OABC on mène jusqu'à Li 
base une droite qui forme des angles égaux avec les trois faces 
OAB, OBC, OCA : démontrer que les aires OAB, OBC, OCA sont 
proportionnelles à DAB, DBC, DCA. 

10. Soient Aj A^. • . A,| un polyèdre inscrit dans une sphère, 
R le centre de cette sphère, O un point quelconque, G le point 
moyen de Ai, Aj, .. . , A„ : démontrer que la puissance du point 
[>ar rapport à la sphère circonscrite au polyèdre est égale au 
double de la puissance de par rapport à la s,>hè.*e de dia- 

mètre GR, moins i expression — 

1 1. ABCD est un tétraèdre, A', B', C, D' les centres de gra- 
vité des ùces BCD, CDA,. ... La somme des ])uissances d*un 
point quelconque par rapport aux sphères ayant pour dia- 
mètres A A', BB', ce, DD', et la somme des puissances du 
même point par rapport aux sj>hères ayant pour diamètres les 
six arêtes du tétraèdre, sont entre elles comme 'î est à 3. 

12. La somme des puissances d'un point quelconque par 
rapport aux sphères ayant pour diamètres les quatre côtés d'un 
quadrilatère gauche est égale à quatre fois la puissance du même 
point par rapport à la sphère ayant pour diamèti*e la droite qui 
j )int les milieux des diagonales. 
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CHAPITRE III. 



LA LIGNE DROITE ET LE PLAN. 



Équation de la ligne droite. 

55. Soient c un vecteur (unitaire ou non) parallèle ù 
la droite AX {fig» 20), et a le vecteur d'un point 

Fîç. 20. 




donné A. de cette droite. Il est évident que le vecteur de 
tout point X de cette droite, ou OA-j- AX, est de la 
forme 



(•) 



X = A -f- XC. 



Réciproquement, en donnant à x toutes les valeurs 
réelles possibles, cette équation (i) représentera tous les 
points de la droite AX. C'est donc Téquation de cette 
droite. 

56. Si la droite est déterminée par deux de ses 
points A et B (au lieu de l'être par un point et par sa 
direction); on aura pour équation cette autre forme 



('■) 



x = a4-x(b — a) = (i — x)k-\- XB. 



y 



17 

U 
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57. Si la droite est déterminée par la perpendicu- 
laire OD abaissée de Torigine et donnée en grandeur et 
en direction, Téquation (i) devient 

X = D -4- xc 

et, en opérant par S.d X, 

(3) 6dx^d'z=i-(€d)S 

car Sdc = o (37), puisque c et n sont perpendiculaires. 

Remarque. — Il faut évidemment ajouter à Téqua- 
tion (3) la condition que la figure est située dans un 
plan déterminé. 

58. Soient donnés un point A de la droite et deux 
droites LL', MM', auxquelles elle doit être perpendicu- 
laire. 

Appelons l, m deux vecteurs quelconques suivant LU, 
MM'; le vecteur IJlm sera perpendiculaire à toutes 
deux (37), et, par conséquent, Téquation (i) deviendra 

(4) X=:^ A -+-.r.bLM. 

£qaation du plan. 

59. Si OD = D est un vecteur représentant la per- 
pendiculaire à un plan abaissée de Torigine, nous 
avons, en appelant X un point quelconque du plan, 
Sd(x — d) = o, c'est-à-dire 

[ I ) 6 DX -— d' ou s - :i^ l • 

' D 

L*équation du plan a donc la même forme que l'équa- 
tion (3) du n° 57. 
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Remarques. — I. Si l'équation d'un plan est Sdx =r. A 
(une constante) y d est un vecteur perpendiculaire au 
plan. 

II. Lorsque le plan passe par Torigine^réquation (i) 
devient évidemment 

6dX rzz o, 

1) représentant alors un vecteur fini quelconque de di- 
rection perpendiculaire au plan. 

III. En appelant p un vecteur quelconque situé dans 
le plan ou parallèle au plah, on a 

6dp z=z o. 

60. Supposons le plan donné par trois de ses points 
A, B, C. Alors, X étant un quelconque des points du 
plan, les trois vecteurs AX, BX, CX sont coplanaires, 
et, par suite (51), 

6(x — a) (x — b)(x — c) -- o. 

En développant le produit, on reconnaît que cette 
équation peut s'écrire 

6x ( AB -f- BC -I- CA ) == 6aBG 

OU encore 

(?,) 6x(UaB H- UbC 4- ticA) ir^ 0ABC. 

En comparant avec l'éqiiatîon (i), on voit que 

U AB -f- U BC -f- ti CA 

est perpendiculaire au plan, et que le vecteur perpendi- 
culaire issu de l'origine est, en grandeur et en direction, 

£iABc(tlAB -f- tiBC H- Uca)~^ 
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On peut encore (14) mettre Téquation d'un plan, 
passant par trois points donnés, sous la forme 

(3) X-= /A ^- «B-h ï'C, 

les indéterminées f, i/, t' satisfaisant à la condition 

/ -f- « -h t' = I . 

61 . L'équation d'un plan passant par un point donné A 
et perpendiculaire à une droite donnée d est (59) de la 
forme 

6 DX m: / . 

Mais, puisque le plan passe par A, on a 

6da m /•, 
d'où, par soustraction ; 

6d[x — a) zzrO 
OU 

(4 ) ^DXm SdA. 

62. Supposons que le plan passe par un point donné A 
et soit parallèle à deux droites données b etB|. Joi- 
gnons AX; les trois vecteurs x — a,b,B| sont copla- 
naires. Donc l'équation est 

(5) S(X — a)bBi=::::0 OU 6 (x — a) JIbBi rm O. 

On peut encore l'écrire 

[6) X rir: A -h «TB H- .rjBi. 

63. Soit qu'on demande l'équation d'un plan passant 
par deux points donnés A, B, et perpendiculaire à un 
plan donné dont l'équation estBnx = A". 

Les trois vecteurs x — a, a — bcId sont coplanaires, 
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X étant un point quelconque du plan donné. Donc 

S(x — a)(a — b)d = o 
ou 

(7) ôx(a — b)d = o 

est Téquation cherchée. 

Perpendiculaire abaissée d'un point sur une droite 

ou sur un plan. 

64. Soit qu'on abaisse de l'origine une perpendicu- 
laire sur la droite [55 (i)]; D étant le pied de cette per- 
pendiculaire; nous avons 

D = A-i-.rc et Sdc = o. 

Donc, opérant par 6. c X, 

= ScA -h arc*, 



d'où 



et D =A 



c* 



Quant à la longueur de cette perpendiculaire, nous 
l'aurons en opérant par 6 . d X sur l'équation de la droite, 
ce qui donnera 

D^-— BaD ou — (SlDJV-tD.SAWD, 

d'où 

(l) aLDrr^~£iAlllD. 

65. Pour la perpendiculaire abaissée de l'origine sur 
un plan, on ia toujours, avec l'une quelconque des formes 
précédentes, la direction de la perpendiculaire, et la lon- 
gueur sera donnée par la formule (i) ci-dessus, A étant 
le vecteur d'un point quelconque du plan. 
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66. Pour résoudre le même problème par rapport à un 
point quelconque P au lieu de l'origine, il suffira évi- 
demmenty dans les résultats, de remplacer le vecteur de 
chaque point, m par exemple, par m — p. Ainsi la lon- 
gueur de la perpendiculaire abaissée du point P sur un 
plan sera 

— 6 ( A — p)t!lD =5 (p — a)ÎKd. 

Par exemple, l'équation d'un plan étant donnée sous 
la forme 6dx = A", le point - appartient à ce plan, et la 
distance du point P au même plan sera 

6(p~-|ï(d ou ^(6pd — X). 



Perpendiculaire commune à deux droites. 
67. Soient 

X=::=AH-.rB, Xj = Aj -h Xj Bj 

les équations de deux droites, et PP| la perpendiculaire 
commune. Cette perpendiculaire aura même direction 
que Sbbi (58). Donc 

Opérant par jÔ.bbi X, 

J0i.BBj(A — A,) =/6(BBitlBBi) z=z y [^ BB^)* ', 



de là 



p 



— p, — 7tlBBi = 



£ï.BBi (a — Al) 



tlBBx 



Ce vecteur p — Pi étant ainsi complètement déter- 
miné et égal à d, par exemple, il vient 



A — Aj -f- XB — J?i B| izr D. 
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^ , .. U.b(a — A. — d) 

Opérant par u . b X, on trouve Xi = rr » 

et 

il.B(A — Aj — d) 

De même 

U .B.fA — Al — d] 

P = A H ^^-s — ■ B. 

UBB| 

La perpendiculaire commune se trouve donc déter- 
minée par ses deux extrémités. 



Intersection de denz plans. 

68. Soient deux plans passant par Torigine et ajant 

pour équalions^ÀX = o, Sbx =^ o. L'intersection passe 

par l'origine et elle est à la fois perpendiculaire aux 

deux vecteurs a, b. L'équation de celte intersection est 

donc 

X -~jr Uab. 

69. Soient maintenant deux plans quelconques ayant 
pour équations 

(i) $K\"-a^ 

L'intersection a toujours pour direction tlAB, et il suffit, 
par conséquent, d'en déterminer un point quelconque. 
Soit x = MA-H^'B le vecteur de ce point. Opérant par 
. A X, puis par 5 . b X, nous aurons 



delà 



rt =1 «a'H- ('ÔAB, ^ -:; PB* 4- mBaB; 



bSxB — flB* a$xs — ^a* 



(6ab)2_a«b«' ~(6ab)* — a*b« 
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ou [39,(7)] 

Z>6ab — ^b' a$AB — ^A- 



u 



(tlAB)* ' ^ (Uab)* 



Les coefficients u et p» étant connus, Téquation de 
l'intersection sera 

(3) X = «A -4- i'B -+-.rti AB. 

Remarqi3es. — I. Le vecteur ux+^^b représente la 
perpendiculaire abaissée de Torigine sur Tintersection 
des deux plans. 

IL L'équation d*un plan passant par Torigine et per- 
pendiculaire à l'intersection est 

6xUAB=rO ou 6XAB = O. 

IlL L'équation d'un plan passant par l'origine et par 
rinlersection des deux plans (i) et (2) s'obtiendrait en 
écrivant 



/a b 



Xi::^ O. 



En effet, cette équation est celle d'un plan passant par 
l'origine, et, si Ton y prend x tel que ^ax = rï, il s'ensuit 
Sbx = b. 



EXERCICES. 

22. Lieu des milieux des droites se terminant à deux droites 
données. 

Si X = A + XB, Xi 2= Al -4- x^Bi sont les équations des deux 

droites (55), le milieu y de XX 1 sera donné par ^ • Donc 

X Xt 

_B H Bj, 

11. 



V 
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équation d'un plan [62, (6)] parallèle à b et Bj. Le lieu cherché 
est donc un plan . 

Remarque. — Si l'on avait Bj || b, l'e'quation ne contiendrait 
plus qu'un coefficient indéterminé, et le lieu cherché serait, non 
plus un plan, mais une droite. 

s 

23. Lieu des milieux des droites de longueur donnée^ se ter' 
minant à deux droites données. 

Prenons pour origine le milieu de la perpendiculaire com- 
mune, et soient A, A j les extrémités de cette perpendiculaire. 

Alors x = k -f-'xB, Xi= — A -+- j?! Bi, et Ton a de plus Ô ab = o, 
SaB] r^ o. Le vecteur du milieu de XXi est 

y ==t1(xb -f-^iBi). 

Delà 

(1) j6AY=rO, 

(2) !1SbY=^ — ar-f-XiÔBBi, 

(3) 6BiYi=.r0BBi — Xj, 

en supposant que nous ayons pris pour b, b^ des vecteurs uni- 
taires. 

De plus, €(x — Xj) = C(2.A -h XB — XiBi)=: k, et, en éle- 
vant au carré, 

( 4 ) J^x^ -h x^B^ — -^î *i — ^ ^'^1 ^ *"i = — ^'*' 

Si Ton résout les équations (a), ( 3 ) par rapport à x, j:, et si 
Ton porte ces valeurs dans Téquation ( 4 ) , on aura une équa- 
tion du second degré renfermant y. Nous verrons plus loin que 
les équations de cette forme représentent des surfaces du second 
ordre. 

Le point y étant situé en outre dans le plan que représente 
réquation (i), le lieu sera Tintersection d'un plan et d'une sur- 
face du second ordre, c'est-à-dire une conique. Par la nature 
même de l'énoncé, cette conique ne peut s'étendre à l'infini; 
c'est, par conséquent, une ellipse. 
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24-. Lieu d'un point tel que le rapport île ses distances à un 
point fite et h une droite fixe soit constant. 

Soient O le point fixe (pris pour origine ), OA une perpendi- 
culaire à la droite, b un vecteur unitaire suivant cette droite, 
X un point du lieu, XQ la distance du point X à la droite. Nous 
avons 

XQ = Q — X :^=: A -+- JB — X = .rA. 

Opérant par Ô . a X , cela nous donne 

A* — 6ax iir .?: A-, 

, €^x 
car J$AB -^ o. Mais la condition du problème :r— r- m /• est ex- 

* Î-XQ 

primée par 
On a donc 



x*l^X*^«A^ 



a2x^=X'2(a« — Sax)S 

é(|uation d'une surface du second ordre. 

Corollaire. — En coupant cette surface par un plan, on a 
le même lieu géométrique, restreint à ce plan. C'est donc une 
conique. 

25. Un plan mobile détache d'un trièdre trirectangle un /e- 
tvaèdre de volume constant. Trouver le lieu du pied de la hau- 
teur de ce tétraèdre y abaissée du sommet du trièdre. 

Soient a|i|, a,!], «3I3 les vecteurs des points d'intersection 
du plan mobile avec les trois arêtes. Alors oci oe, aj = X-, une 
constante. Si X est le pied de la hauteur, nous avons 

ôx(x — «iii) =^ o, 
d'où 

X* = a^Ôxii, 
et de même 

x'^ajôxij, x*=:ajSxi3. 
L, — Qit'aternions , O 






— 82 — 

Multipliant ces trois équations, 

x*=r X6xii6xij0xi,, 

équation du lieu cherché. 

En appelant .rj, x^, x^ les coordonnées du point X, on peut 
encore écrire ( 53 ) sous forme ordinaire 

26. Un plan mené par les milieux de deux anétes opposées 
iVun tétraèdre le divise en deux parties équivalentes. 

Soient [fig. 21) OABG le tétraèdre, L, M les milieux de OA 

Fig. ai. 




et de BC ; nous avons 

( I ) vol (OCLMNP) zn vol (OLNP) -+- vol (OPNM) -f- vol (OMCP). 
Posons OA == A, OB r= b, OC = c. Alors 

-^r A ^,. B -f- c 

0L=:L=:-, 0M=:M — 

2 2 

Soit ON=:n=:Xb le point où le plan sécant rencontre 
l'arête OB. Alors Téquation de ce plan sera 



avec la condition 

(3) 



A B 4-C . 

X r=xL -4- rM+ zv=x — I- r h 3Ab, 

2 2 



X H-j^-h 3=1. 
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Le point P appartenant à ce plan et à la droite AC, nous 



ayons 



/ \ A B -l-C - 

P=:C -h «(a — CJ::^^: h/ h «AB, 



d'où 



Y X Y 

(4) -- + 3X=:0, «=:-» 1 — W = -. 

^2 2 2 

Résolvant les équations (3), (4) par rapport à jt, j, z, u, on 
a, pour a, w :zz i — >. Ainsi les vecteurs l, w, m, p sont respec- 
tivement 

A . B-f-C 

-j AB, j AC-j- I — A A. 

2 2 v / 

Donc 

S LNP ::-T — S ABC, S PNM =: — 5 ABC, 

2 2 

J6mCP =^ ^ABCy 

2 

et, par addition, 

S LNP -i- S PHM + 5 MCP = |-0 ABC ; 

ce qui démontre, d'après la formule (i), la propriété énoncée. 

Corollaire. — La relation X + u := i nous donne la propriété 
ON CP_ 

27. Si Von élè\*e sur chacune des faces d^ un tétraèdre, soitex^ 
terieurementj soit intérieurement^ des perpendiculaires propor- 
tionneiles aux aires de ces faces, la somme des vecteurs ainsi 
obtenus est nulle; autrement dit, ces perpendiculaires, convena-- 
blement transportées parallèlement à elles-mêmes, formeront un 
quadrilatère fermé. 

Soit en efTet OABG le tétraèdre; élevons 

OA'=tiBC=:V, OB' = tocA=:BS OC'=tiAB=c' 
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et enfin 

OD' = lî(AC.AB) = lî(c — a)^b-a) = d'. 

Nous avons 

Donc 

a' -f- b' -f- c' -f- d' = o. 

GoaOLLAiBE. — Ce théorème peut être étendu à un polyèdre 
quelconque, car ce polyèdre est toujours décomposable en té- 
traèdres, et, quant aux faces communes à deux tétraèdres, elles 
donneront lieu à deux vecteurs égaux et opposés, puisque Ton 
doit élever toujours les perpendiculaires, soit à l'extérieur, soit 
à l'intérieur. 

On peut donc dire, sous une forme assez concise : La somme 
vectorielle de toutes les faces d'un polyèdre est identiquement 
nulle. 

Remarque, — Le tétraèdre OA'B'C construit ci-dessus peut 
être appelé, d'après M. Genty, tétraèdre dérivé du premier. 



EXERCICES PROPOSÉS SUR LE CHAPITRE IIL 

1. Trouver le lieu des milieux des droites se terminant à deux 
droites données et parallèles à un plan donné. 

2. Une droite mobile se termine à deux droites fixes. Trouver 
le lieu du point qui divise cette droite mobile dans un rap{)ort 
donné. 

3. Une droite terminée à deux droites fixes se meut en res- 
tant constamment parallèle à un même plan. Trouver le lieu du 
point qui la divise dans un rapport constant. 
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4. Équation du lieu d*un point mobile dont les distances à 
deux droites données sont dans un rapport donné. 

5. On donne un point fixe P et deux droites fixes : lieu d'un 
point X tel que la somme des projections de PX sur les deux 
droites données soit constante. 

6. Si la somme des perpendiculaires abaissées du point A sur 
deux plans donnés est la même que la somme des perpendicu- 
laires abaissées du point B, cette somme sera constante pour 
tout point de la droite AB. 

7. Si la somme des perpendiculaires sur deux plans donnés, 
abaissées des points A, B, C (non en ligne droite), est la même, 
cette somme sera constante pour tout point du plan ABC. 

8. On donne un angle solide à quatre faces : par un point 
donné sur l'une des arêtes^ mener un plan tel que la section soit 
un parallélogramme. 

9. Par .chaque arête d'un trièdre, on mène un plan perpen- 
diculaire à la face opposée. Démontrer que ces trois plans se 
coupent suivant une même droite . 

10. OABC est un trièdre trirectangle ; OD est la perpendicu- 
laire abaissée du sommet sur le plan ABC. Démontrer que 
aireAOB est moyenne proportionnelle entre aireACB et 
aire ADB . 

11. Trouver l'équation d'un plan passant par un point donné 
et formant des angles égaux avec trois directions données. Don- 
ner la valeur commune de ces angles. 

12. Déterminer le point d'intersection des trois plans $ax = a, 
Sbx= b^ Ôcx = c. 

13. Déterminer l'aire du triangle ayant ses sommets en trois 
points donnés. 



H. Déterminer la condition pour que trois plans secoujtent 
suivant une même droite. 

15. Déterminer la condition pour que quatre plans se coupent 
en.un même point. 

16. Exprimer le volume dit tétraèdre compris entre quatre 
ans donnes. (GENry.) 

17. Etant données les arêtes d'un tétraèdre, déterminer les 
■êtes du tétraèdre dérivé. {Gkhtv.) 

18. Connaissant un tétraèdre, déterminer les aires des Taces 
u tétraèdre dérivé. (GEim.) 

19. Trouver la relation entre le volume d'un tétraèdre et celui 
a tétraèdre dérivé, (Genty.) 

20. Par un point fixe M, i l'intérieur d'un trièdre de som- 
let 0, on mène un plan coupant les arêtes en A, B, C. Soient 
t> Vt> Vf les volumes des trois tétraèdres HOAB, MOBC, 
[OCA; V celui du tétraèdre OABC. Démontrer que le rapport 

V 
■=:^^= est constant, quel que soit le plan sécant. 
V.V.Ï. |0„„.) 

21. Soient donnésuntétraèdrequelconque ABCDet unpoînt 
itérieur O tel qne les droites OA, OB, OC forment un trièdre 
-irectangle; on prolonge les droites OA, OB, OC, CD jusqu'aux 
oints A',B',C',D', où elles coupent les faces op|K)sées; on a 



\0D "*" OD' j 
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22. Les données restant les mêmes, oh mène par le point O 
des plans parallèles aux faces du tétraèdre; ces plans déter- 
minent dans chaque trièdre des parallélépipèdes dont nous dési- 
gnons les volumes par P^, P^, Pc, P</. On a 

/0A\« /0B\« /0C\« /0D\« 

(p:)^(pr)-^(p7) ==(?;)• 

(GmHTY.) 
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CHAPITRE IV. 



LE CERCLE ET LA SPHERE. 



ÉcpiaUons de la circonférence et de la sphère. 

70. Si X est un point quelconque d'une circonférence 
dont le rayon est a et dont le centre est C, l'équation de 
celte circonférence peut s'exprimer par £CX=a ou, 
en prenant le centre pour origine, 



(0 



X»=-rt'. 



Si l'origine O est quelconque, nous avons, en posant 
OX = x, OC = c, 

(a) (x — c)*i=r — rt* ou x' — ?.6cx = c* — «*, 

c représentant le module de c. 

Lorsque l'origine est sur la circonférence, l'équation 
prend la forme particulière 



(3) 



aScx ==0. 



Ces trois formes de l'équation de la circonférence 
s'appliquent également à la sphère, si l'on suppose les 
vecteurs quelconques dans l'espace, et non plus copla- 



naires. 



71. La forme (3) de l'équation, pouvant s'écrire 

Sx(x — 2C) rr: O, 



ï 
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montre que x et x — ac sont perpendiculaires, c'est- 
à-dire que l'angle dont les côtés passent par les extré- 
mités d'un diamètre et dont le sommet est sur la cir- 
conférence (ou la sphère) est un angle droit. 
La formule générale (2) peut s'écrire 

€x*+ ?.tx.S(cUx) -hc^-— (i^=o. 

Donc, pour chaque valeur de ICx, €x prend deux valeurs 
dont le produit estc^ — a^, propriété bien connue, pour 
le cercle comme pour la sphère. 

Si deux circonférences (ou deux sphères) passent par 
un même point X, nous aurons, en retranchant les deux 
équations l'une de l'autre, 

équation d'une droite ou d'un plan. 

De même, pour un autre point d'intersection Y, 

et, par soustraction, 

5(x — y)(c — - c') = o, 

ce qui montre que la corde (ou le plan) d'intersection 
est perpendiculaire à la ligne des centres. 

Si les deux circonférences ne se coupent pas, la corde 
d'intersection devient l'axe radical. 

Tangente et plan tangent. 

72. La tangente au cercle (ou le plan tangent à la 
sphère), étant perpendiculaire au rayon qui aboutit au 
point de contact, aura pour équation, en prenant l'ori- 
gine au centre et appelant t le vecteur d'un point quel- 
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conque delà tangente (ou du plan tangent), 

0x(t — x) =r G, 

c'est-à-dire, d'après l'équation (i), 
(4) Stx=— ««. 

Il n'est pas nécessaire, d'ailleurs, de supposer connue 
à l'avance la propriété de la tangente, car on peut l'éta- 
blir en remarquant que, si x, x' sont deux vecteurs de la 
circonférence, l'équation (i) nous donne 



X* — x'* 



G ou Ô(x — X')(x -h X') = O, 



ce qui montre que la ligne joignant le centre au milieu 
d'une corde est perpendiculaire à cette corde, et, comme 
limite, que le rayon aboutissant au point de contact est 
perpendiculaire à la tangente (ou au plan tangent). 

73. Soit B un point extérieur à la circonférence, par 
lequel on mène une tangente; b étant le vecteur de B, 
rapporté au centre, et x celui du point de contact, 
l'équation de la tangente sera j5tx = — a^. Mais, puis- 
qu'elle passe par le point B, on a 6bx = — a^, et, si 
dans cette équation nous remplaçons x, pour éviter toute 
confusion, par un vecteur courant y, nous aurons 

(5) Sby = — rt*, 

équation d'une droite perpendiculaire à b et passant par 
les points de contact des deux tangentes issues du 
point B. 

Pour la sphère, il est évident que l'équation (5) re- 
présente le plan des contacts. Il y a ici une infinité de 
plans tangents passant par le point B. 

Remarque, — Si nous donnons à y la même direction 
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que celle de b, et si nous appelons D le point ainsi ob- 
tenu, pied de la perpendiculaire abaissée du centre sur 
la corde (ou le plan) des contacts, nous aurons 

aussi bien pour la sphère que pour la corde. 



EXERCICES. 

28. Trouver la transformée par inversion d'une droite on 
d*un plan. 

Soient Ôax rr= — «' l'équation d'un plan et X- le paramètre 

k 
d*in version, l'origine étant prise pour pôle. Alors y=-, 

d'où, substituant et opérant par y* ::<, 

-0AY r- \*. 

On reconnaît ici la forme (3) du n® 70, car il suffit, pour 
l'obtenir, de poser a r-n a' 



La transformée cherchée est donc une circonférence, ou une 
sphère, passant par le pôle. 

Remarques, — 1, L'équation d'une droite pouvant s'écrire 
sous la forme X := A + .rB, on voit que l'équation y = (a 4- ^tb)"* 
représente une circonférence passant par l'origine; si a, b sont 
perpendiculaires, b est un vecteur tiingent à la circonférence. 

On peut encore écrire y"~^ =: a -h a^B, d'oii 

tiB(Y-* — AJnzO, 

équation vectorielle de la circonférence. 
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II. De même, l*équation d'un plan éUint x 1= a -h a'b -h j <:, 
celle d'une sphère passant par l'origine peut s'écrire 

Y :=: (a -{- .VB H- Jc)~* 

OU encore 

6bc(\~* — A)=r: O, 

équation réelle de la sphère. 

29. Si trois cercles donnés sont coupés par un quatrième cercle 
arbitraire, les trois cordes d'intersection fonnei^nt un triangle 
ayant pour lieux de ses sommets trois droites qui se rencontrent 
en un même point» 

Soient Aj, a,, A3 les vecteurs des centres des trois cercles 
donnés; Tj, r^, r^ leurs rayons; u le vecteur du centre du cercle 
variable, s son rayon. Les équations des trois cordes d'intersec- 
tion seront (71) 

20x(u — A, ) =aj — U--+-5'— r\, 
2ÔX ( u — Aj ) =r a| — u' -I- .y' — /'g , 
2 Sx ( u — A3 ) = a* — u* -h f* — r\ . 

L'intersection des deux premières satisfera à la relation 

2Ôx(ai — Ai) = r\ — r^ — aj 4- aj, 

qui représente une droite perpendiculaire à la ligne des 
centres A| Ag. 

Cette droite est donc le lieu de l'intersection. 

De même, nous avons, pour le lieu du deuxième sommet du 
triangle, 

2Sx(aj — A3)z=r^— r| — aj 4- a*, 

et, pour le troisième sommet, 

2Sx(a3— A|) — r\—r\ —a* 4- a*. 

Comme l'une quelconque de ces trois équations se déduit 
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évidemment des deux autres, on voit que les trois droites se 
coupent en un même point. C'est le centre radical des trois 
cercles donnés. 

30. Soit ABGD un parallélogramme; une circonférence pas- 
sant par A coupe AR y AQ et la diagonale AD en F, G, H res- 
pectivement. Démontrer que 

grAD.grAH = grAB.grAF -f grAC.grAG. 

Effectivement, en vertu de la forme (3) de l'équation de la 
circonférence, nous aurons 

en appelant u le vecteur du centre. 

Mais F = XB, o:i= je, H r= ZD, de sorte qu'on a 

FBI=:2SUB, GCim^SuC, HDz=i2 6uD, 

et par conséquent 

FB -i- GC ^=z HD, 

car D rzi B -h c, puisque ABDG est un parallélogramme. 

Corollaire — fb H- gc + hd = 4 ^un. 

Si AU, AD sont perpendiculaires, h s'annule, et il reste 

FB -i- GC = o. 

Si AU, AD ont même direction, h = 2U, et Ton retombe sur 
l'équation fb -4- gc rrr hd. 

31. Toute section d'une sphère par un plan est un cercle. 

Prenons le centre pour origine ; soient a le rayon de la sphère 
et b le vecteur abaissé du centre perpendiculairement sur le plan 
sécant. L'équation de la sphère est x* = — û' ; celle du plan 
sécant, Sb(x — b) =0. Posons x — b =: y. Alors 

Y*-f-B' -I- 26bY= — «' ou \*=:b' — «', 
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équation d'une circonférence. La circonférence n*est réelle que 
pour fl'> b'. 

32. Trouver l'intersection de deux sphères. 

Soient x' — 2 0ax r== A-, x* — aÔBX = / les équations des 
deux sphères. On a par soustraction 

équation d'un plan. L'intersection , en vertu de l'exercice pré- 
cédent, est donc un cercle. 

On doit rapprocher ce résultat de la remarque déjà faite au 

33. En trois points A, B, G d*unc circonférence on mène des 
tangentes; les tangentes en 'B et C se rencontrent au point D, 
les tangentes en Cet A au point E, et les tangentes enX etB au 
point F. Les trois droites AD, BE, CF se couperont en un même 
point» 

Prenons pour origine le centre O de la circonférence, et dé- 
signons par à, B, . . . les vecteurs OA, OB, .... Mous aurons 
tout d'abord, d'après la forme de l'équation de la tangente, 

Sae = 0AF 1= Sbf = 6bd i^ 6cD = ScE = — fl*, 

a étant la longueur du rayon. 

Cela posé, l'équation de la droite AD est 

x m a:A -h (i — arJD. 

Opérant successivement par S . b X et S . c X , en tenant com|ite 
des relations ci- dessus, 

SbX = X^AB H- [x — i)«', 

jScx = xJSac -f- [x — i)«*. 

Éliminant .r entre ces deux relations, nous avons sous une 
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autre forme l'ëquation de la droite AD, c'est-à-dire 

0BX.0GA — 5gx..5ab — a^B[B — c)x = a*5A(B — c). 

De même, par raison de symétrie, on aurait, pour les équa- 
tions des droites BE et CF, 

0GX.0AB — 0AxdBG — a'0(c — a)x = /ï'J6ib(g— a), 

j6iax.0bg — j5bx0ga — a*J5(A — b)x -- a^$c[A — b), 

et, comme ces trois équations ajoutées entre elles donnent une 
identité, chacune d'elles est une conséquence des deux autres, 
c'est-à-dire que les trois droites AD, BE, CF se coupent en un 
même point. 

Polaires. 

74. En prenant pour origine le centre de la sphère, 
nous avons vu (72) que Téquation de la corde des con- 
tacts des tangentes menées par le point extérieur B 



p2 



Fig. 22. 




Il est facile de reconnaître que, si l'on mène des sé- 
cantes parce point B, puis les tangentes aux points d'in- 
tersection, les couples de tangentes se couperont préci- 
sément sur la corde des contacts. Car soient BDE l'une de 
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ces sécanles et H le point de renconli-e des tangentes en 
D et en E. 

Alors I) appartient à la corde des contacts correspond 
dant à H, laquelle a pour équation Sut = — o', et, par 
conséquent, on a 

Sbb= — a', 

ce qui montre bien que le point H appartient à la corde 
des contacts répondant à B. 

Cette délîaition nouvelle ne suppose plus que le 
point B soit extérieur; elle peut donc s'étendre à un 
point quelconque du plan, et la droite ainsi obtenue est 
dite la polaire du point B, quî, réciproquement, est le 
pôle de la droite. 

Il est évident que la polaire est perpendiculaire à la 
droite qui joint le pùle au centre du cercle. 

Réciproquement, si par les divers points d'une droite 
on mène des couples de tangentes, toutes les cordes des 
contacts iront passer par le même point. 

On le reconnaît immédiatement en mettant l'équa- 
tion de la droite sous la forme Skx = — a^. 

73. On peut reconnaître que toute sécante issue d'un 
pôle 1! est divisée harmoniquement par la polaire et par 
la circonférence. Pour cela, prenons pour origine le 
point B; l'équation de la polaire devient S c{x — c) =«-, 
et, si nous la coupons par la droite de direction u (u étant 
un vecteur unitaire], le point f nous sera donné parla 
relation 

Maintenant, l'équalion de la circonférence est 



i^~ 2Scx= e' — « 
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et, en la coupant par la même sécante, 

ou 

or'-f- 2x6 eu -hc' — €^=.0, 

En appelant d, e les deux racines de cette équation 
(longueurs de BD et de BE), nous avons 

I î 2 0CU 2 

de c' — a* f 

d'après la relation précédente en f. La propriété en ques- 
tion est donc démontrée. On pourrait également, si on 
le jugeait bon, la prendre pour définition des polaires. 

76. Il serait facile d'étendre ces considérations à la 
sphère et d'établir ainsi la théorie des pôles et plans po- 
laires et des droites polaires. Les calculs seraient iden- 
tiquement les mêmes que ceux qui viennent d'être em- 
ployés. Il suffirait de faire disparaître la restriction que 
toutes les figures sont dans un même plan. 

On verrait ainsi qu'à tout point pris comme pôle ré- 
pond un plan polaire ; que, lorsque le pôle parcourt une 
droite quelconque, tous les plans polaires correspondants 
se coupent suivant une droite perpendiculaire à la pre- 
mière et réciproquement; que ces deux droites jouissent 
de propriétés absolument réciproques l'une de l'autre ; 
que, l'une étant extérieure à la sphère, l'autre coupe tou- 
jours la sphère, etc. Mais nous nous bornons, pour 
abréger, à ces indications générales, qui pourront fournir 
au lecteur matière à d'utiles exercices. 



L. — QuaternioHS, 



^ 



I 



98- 



EXERCICES. 

34. Si l'on mène des tangentes aux sommets d'un triangle 
ABC inscrit dans un cercle, les intersections P, Q, R ^K? ces tan- 
gentes avec les c6tés opposés sont en ligne droite. 

Cette propriété pourrait s'établir sans peine, comme réci- 
proque de celle de l'exercice 33, par les propriétés des polaires. 
Nous la démontrerons ici par un calcul direct. 

Nous avons 

p = A -h jtAP = jb -f- (i — j)c. 

Opérant par 0. a X, et remarquant que AP est tangente au 
cercle, il vient 

0A*= r0AB+ (i — r)j6AC, d'où r-— ^^, "~^ * 

Donc 

p0a(b— c)=:b0a(a — c) — c0a(a — b). 

On a de même 

q0b(c— a) -- c$b(d — a) — a5b(b — c), 

b6c(a — b)=^a6c[c — b) — b5g(g — a). 

De là, par addition, une relation de la forme 

^P -f ÇQ -h TR =o, 

p -^q -^ r étant nul , Donc (13) les points P, Q, R sont en ligne 
droite. 

On établirait sans peine une propriété analogue pour la 
sphère . 

PO 

Corollaire. — Le rapport =^ est donné par 

PR 

/• J5ac — J5bc 

q J6ab — j6bc 



J 



ou 



cos iB — cos 2 A 

C0S2C — C0S2A 
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ou encore 



sinC sin(B — A) 
sinB sin(C — A) 



35. Un cercle est coupé par une infinité d'autres dont les 
circonférences passent par deux points fixes * Démontrer que les 
cordes communes passent toutes par un même point. 



Soient 



(0 



X*riz— ^ 



et 



(») 



(x-c)' = 



les équations de la circonférence fixe et de la circonférence va- 
riable. 

Soient en outre A,B [fig, 23] les deux^points fixes par les- 

Fig. 23. 




quels passe la circonférence variable. 

L'équation de la corde commune PQ, obtenue par soustraction 
au moyen des équations (i), (2) est 

2 ex ==: 7* — C' — d^. \ 
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Coupons-la par la droite AB. Pour cela, nous remplacerons x 

par xA 4- (i — x)b, d'où 

26c[xA-4- (i — -^)b] = ^ — C*— €/*. 
Mais, A et B satisfaisant à Tëquation (2), on a 

20CA=r* — a* — c*, 20cB=^r* — b* — c*, 
et, par substitution, 

.r(b«— a*) -I- ^«- b*— c* = /^— G*— ^, 

b*— ^ 



a: 



b»-a5 






Donc, X étant constant, le point R est fixe. Le rapport 

RA x — i si^—d^ •. ^ 1 • j 

TT^r = = r-z cst égal, commc 1 on voit, a celui des 

RB J? b' — d' 

carrés des tangentes AT, BU menées des points A, B au cercle 
fixe, si ces points sont extérieurs. Dans tous les cas, l'interpré- 
tation géométrique est extrêmement facile. 

36. D'un point donné on abaisse des perpendiculaires sur 
tous les plans tangents à une sphère. Trouver l'équation du lieu 
des pieds de ces perpendiculaires. 

Soient A le point donné, X le pied de la perpendiculaire, 
P le point de contact du plan tangent. On a 

(1) P*rr:~a«. 

(2) Spxi= — «*, 

et, AX étant parallèle à p, 

(3) X — A 1= XP. 

Opérant sur ( 3) par S. x X, on a, en vertu de (2), 

i|4) X*— 0AX= — /?*X. 
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Élevant ( 3 ) au carré, 

(5) (x--a)«==— fl»X% 

d'où, par élimination de x entre (4 ) et (5), 

(x«— J5ax)«= — a«(x — a)«. 
Telle est l'équation du lieu cherché. 

37. Si trois sphères se coupent deux à deux, les trois plans 
d'intersection passent par une même droite. 

Car, si a, b, g sont les vecteurs des centres, les équations des 
trois sphères sont de la forme 

X*— -iSAX^ia, x' — i^^^=zb^ x' — 25cx = c, 

et les équations des plans d'intersection 

J5(a — b)x = ô — «, 

J6(b — c)x =: C — ^, 
S(c — a)x=:^Z — C, 

L'une quelconque de ces trois équations étant une consé- 
quence des deux autres, on voit que les trois plans passent par 
une même droite. C'est l'axe radical des trois sphères. 

38. Trouver le lieu géométrique d* un point tel que le rapport 
de ses distances à deux points donnés soit constant. 

Soient A, B les deux points, k le rapport donné. Nous avons 

(^~ ^i^ Aï 

x'— '20AX-f-A*=: A-*(x*— 25BX-f-B*), 

(, — Xî)x«— 2J5(a— X«B)x = a*— X«b*, 

équation d'une sphère. 

Si l'on place l'origine en b, Téquation prend la forme plus 
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simple 

39. Trouver le lieu géométrique d *un point tel que la somme 
des carrés de ses distances à plusieurs points donnés ait une va- 
leur donnée. 

Soient X le point variable, Aj, a„ . . . , a^ les vecteurs des 
points donnes et /* la somme donnée. Alors 

c'est-à-dire 

/2x'— 20x2a + 2;a*z= — /% 

hT)"=(¥)"-^!— ). ■ 

équation d'une sphère ayant pour centre le point moyen des 
points A. Si l'on transporte l'origine en ce point, on a 

n ' n^ ' 

La sphère est réelle pour /* > 2a' . Si /' = 2a', elle se réduit 
à un point. 

Dans le plan, le même problème conduit évidemment à une 
circonférence au lieu d'une sphère. 

EXERCICES PROPOSÉS SUR LE CHAPITRE IV. 

1 • On mène dans un plan des droites par un point fixe . 
Trouver le lieu des pieds des perpendiculaires abaissées sur ces 
droites d'un autre point fixe. 

2. ABest un diamètre d'un cercle, PQ une corde parallèle 
à AB, M un point quelconque pris sur AB. Démontrer qu'en 
grandeur on a 

MP' -4- MQ' = MA' + MB^ 
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. Sî deux cercles se coupent et si par l'un des pomb 
nène les diamètres des deux cercles, les extrén 
opposées de ces diamètres et le secoud point de rencontre 
en ligne droite. 

&. Le lieu des points d'où. l'on voit deux cercles inégaux 
des angles égaux est une cîrconfêreoce . 

5. Une droite se meut dans un plan de telle sorte, qi 
somme des perpendiculaires abaissas sur celte droite de < 
points donnés est constante. Trouver le lieu g^métriqui 
milieu de la distance entre les pieds de ces perpendiculaire 

6. 0, 0' sont les centres de deux circonférences, dont 1 
conde passe par le point 0; par un point commun A aux i 
circonférences, on mène la droite AO', qui coupe les deux 
conférences en C et D, Démontrer que 

AC.AD = 2A0'. 

7. A, B, C e'tant trois points d'une circonférence, démor 
qne b(AB.BC.CAj est un vecteur parallèle à la tangente e 

8. Trouver le lieu des pieds des perpendicuLiires abai: 
d'un point donné sur tous les plans passant par un autre ç 

9. De'montrer que la transformée par inversion d'unesp 
est aussi une sphère, quel que soit le pôle de transformatio 

IOp Une sphère touche deux droites données qui ne se 
contrent pas. Trouver l'équation du lieu de son centre. 

11. Étant donné un tétraèdre ABC D, circonscrire une sp 
à ce tétraèdre. 

12. Étant donné un tétraèdre, inscrire une sphère dan 
tétraèdre. 

13. Déterminer une sphère tangente h quatre sphères donr 



i 
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CHAPITRE V. 

DIPFÉRENTIATION DES QUATERNIONS. 



Différentielles de fonctions de quatemions. 

77. Lorsqu'on soumet au calcul les quantités com- 
plexes ordmaires, on trouve qu'une fonction analytique 
d'une variable complexe admet en général une dérivée, 
c'est-à-dire que, z étant la variable, y(z) la fonction et 
dz l'accroissement de la variable, l'accroissement de la 
fonction, réduit à sa partie principale, peut se mettre 
sous la formey^(2)rf2. 

Il n'en est plus de même, comme nous allons le re- 
connaître, lorsqu'il s'agit d'une fonction d'un quaternion 
variable. La variable recevant un accroissement, nous 
pouvons toujours considérer la partie principale de l'ac- 
croissement de la fonction et l'appeler différentielle de 
la fonction ; mais cette différentielle ne peut se mettre 
eii général sous la forme d'un produit dont l'un des fac- 
teurs serait l'accroissement (ou la différentielle) de la 
variable indépendante. 

Si X est un quaternion variable et Y ^=.f[JC) une 
fonction de ce quaternion, nous définirons donc la diffé- 
rentielle dY par la relation 

(.) ^,-^Mim^^H+i£^VzZ(£), 

h étant une quantité réelle infiniment petite. 



— io5 — 

Or rfJTaura bien la forme cj>(X, dX), mais non pas, en 
général, <f{X').dXm dX.<f{X). 

78. Pour éclaircir cette notion de l'absence de dé- 
rivée, prenons comme exemple la fonction 

Si nous donnons à JST Taccroissement dXy nous avons, 
pour accroissement de la fonction, 

ou, en négligeant le dernier terme, qui est du second 
ordre, 

drz=X.dX'{-dX.X, 

expression qui ne peut se mettre sous la forme dX»X' 
sans que X' dépende à la fois de X et de dX* 
Comme second exemple, soit 






XdX X X 

et, en négligeant les infîniment petits d'ordres supérieurs 
au premier, 

lY^-^ax'-. 

expression qui ne se réduit pas non plus à la forme 
X' ,dX ou dX.X'y si ce n'est lorsque Xet dX sonl co- 
planaires ou bien lorsque dX est réel. 

Cette absence de dérivée d'une fonction de quaternion. 
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d'une manière générale 9 tient, comme on le voit, à lanon- 
commutativité de la multiplication par dX, Aussi y 
a-t-il une dérivée chaque fois que dX est réel. 

Si y en particulier, un quaternion JT est fonction d'une 
variable réelle x, il y aura toujours une dérivée, qui, en 
général, sera un quaternion. 

79. Si la différentielle dX de la variable se compose 
de deux parties d^X-{- d^X, il est facile de voir qu'on 
aura d.f{X) = d, ./(X)4- d,.f{X). En effet, la défi- 
nition (i) de la différentielle nous donne 

~dJ[X)^\\xïidJ{X-\'hd^X) 

h=0 

= dJ[X)-^d,f(X). 

On étendrait sans plus de peine ce raisonnement à un 
nombre quelconque d'éléments, au lieu de deux, comme 
nous l'avons supposé. 

Dans le raisonnement qui précède, d^f[X) eld^/^X) 
représentent évidemment les différentielles résultant iso- 
lément des accroissements d^X et rf,X. 



Différentielle d'une somme. 

80. La définition même de la différentielle (77) nous 
montre que la différentielle d'une somme est égale à la 
somme des différentielles des éléments. Donc, si 
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Vf f^y. . • étant autant de fonctions de X, nous aurons 

dY=:dU-hdr 



Bien entendu, la différentielle rfXde la variable in- 
dépendante doit rester partout la même. 

Différentielle d*une fonction composée. 

81. Soit l^==y( Uj f^,. , ,) une fonction de plusieurs 
variables U^ ^, . . . , qui sont elles-mêmes des fonctions 
d'une seule variable indépendante X. 

La différentielle sera, par définition, 

€l\ •=. Jim ; 9 

/i=0 h. 

et, en suivant e:xactement la même méthode que pour les 
fonctions de variables réelles, on verrait que Ton a 

dY=d^Y->rd^Y-\' .... 

d^Yjd„Yj , , , représentant les diffiérentielles de la 
fonction Y =^f{ UjF'^» * ,) lorsqu'on y fait varier isolé- 
ment Î7, puis f^, . . . . 

Il est clair qu'ici, comme précédemment, le résultat 
obtenu sera toujours une fonction homogène et du pre- 
mier degré des différentielles dU^ dV. ... ou de la dif- 
férentielle dX. 

Autres propriétés de l'opération d, 

82. Si l'on décompose un quaternion Y en sa partie 
réelle Y^ et sa partie vectorielle J^/, nous aurons 

dY=dY^-^dYi, 

Or, la différentielle dY^ d'une quantité réelle est es- 
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sentiellement' réelle , celle d'une quantité vectorielle 
dVi est vectorielle. Donc 

\)drz=idri = d.by. 

Si nous prenons le quaternion conjugué de JT, c'est- 
à-dire JTo — J7, nous aurons 

r/.cj Trzr dY^—dYi— cjrfr. 

On exprime ces divers résultats en disant que le signe d 
est commutatif avec les signes ^, l3 ou cj. 



EXERCICES. 



40. Trouver la différentielle d'un produit. 



Soil Y= UFfF, . . le produit en question. D'après ce que 
nous ayons vu sur les fonctions composées, nous obtiendrons 
immédiatement la différentielle en écrivant 

dY=(lU.r,fV,,. 4- U,dV,W..,-^ Ur.dfF,.,^... 



4-1. Trouver la différentielle d'un quotient» 

Soit Yz= — * De là Z7= f r, et, par conséquent, 

dU=zdF.Y-{- r.dY, 
Fdï =zdU — dF. r, 

et, opérant par p? 
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qu'on peut encore écrire 



'^^^K^'^'î^-''''^)''- 



Corollaire. — En faisant 27= i, on a 



r V V 



42. Différentielle de %X. 
On a 

(ajr)*=jrj, 



comme on Ta vu plus haut. De là, prenant les différentielles des 
deux membres, 

i'^X.d^X=dX,X->rX.dX= 2S{XdX) = iZ{xdX). 

— ■ i^xY 

Remplaçant X par -^ — —r- > nous avons 



/ , d^X ^dX 

Si la variable est un vecteur, on a 

tx X ®:x ^ ^ 

(a) ^€xi= — 0(llx.^x). 

Dans ce cas, il est très facile d'obtenir directement ces for- 
mules par des considérations géométriques. 

43. Différentielle de ^X. 

On a 

X^^XMX, 



/ 
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d'où 

Opérant par -=. X , 

dX dtX dUX 
X ~ tX '^ UX ' 

ou, en vertu delà relation (i) de Texercice précédent^ 

. ^ . dU X dX dX 1^ dX 

formule qui est encore d'une interprétation géométrique immé- 
diate lorsque X est un vecteur. 

4fc. Différentielle de X^ , 

Si r= JP, on a, comme nous l'avons vu plus haut (78)» 

dY^dX.X-^ X.dX^ 

c*est-à-dire, en décomposant X et dX en leurs parties réelles et 
vectorielles, 

r/r= i^XdX-^ 26jr.U//^-f- iS^dXJ^X. 

S'il s'agit d*un vecteur au lieu d'un quaternlon, on a 

0^=0, ^dX^o, 
et il reste seulement 



45. Différentielle de - • 

On a, comme nous Tavons vu plus haut ( Ex. 41 ), 



X XX 



\ 
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Mais ici, x, -9 dx étant des vecteurs, on a (38) 

,1 . I , .dx 

ax - = Cl - ax = Cl — 9 
X X ^ X 



et, par conséquent, 



,1 \ , dx 

d- Z=L Cl — 

X XX 



46. Différentielle de -^. 

Posons 

I 



Delà 






Y — ^ » 



et, par dîfferentiation, 



'--^dY^=zXdX'^dX,X, 
Opérant par — Y[ ) F et remplaçant Y par -— ^ > 

Si X est un vecteur x, la différentielle se réduit à Texpression 
réelle 

X* X 



Différentiations successives. 

83. La notion des différentielles des divers ordres 
s'introduit ici aussi naturellement que dans Tanalyse 



À 
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ordinaire et ne saurait donner lieu à des difficultés nou- 
velles, puisqu'il sufBt d'appliquer les mêmes procédés 
de calcul aux différentielles obtenues déjà, pour obtenir 
les différentielles d'ordres supérieurs. 

Comme exemple, prenons la fonction JT = X^. Nous 
avons 

et de là 

iPY = Xd'X-hii(dX)*^ii^X.X. 

Si X était un vecteur x, on aurait 

dr =iB[xdx), 

Bien entendu, si l'on donne à la variable indépendante 
un accroissement dX qui soit constant, il faudra faire 
d^X==.d^X = . . . = o dans tous les calculs, qui se sim- 
plifieront beaucoup par cela même. 

Cas des variables réelles. 

84. Nous avons déjà vu que, si la variable indépen- 
dante est réelle, on obtient une dérivée tout comme 
dans l'Algèbre ordinaire. Supposons que la fonction, 
dans ce cas, soit un vecteur y =f(x). Alors le lieu du 
point Y sera bien évidemment une certaine courbe. La 
différentielle rfv représente la corde infiniment petite 
qui unit deux points de cette courbe infiniment rappro- 
chés, et la dérivée -j- est un vecteur fini parallèle à la 

tangente. 

Si un vecteur y était donné en fonction de deux va- 
riables réelles indépendantes, sous la forme y ==/(a:, ^), 
le lieu du point y serait généralement une surface, puis- 
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qu*en attribuant à l'une des variables une valeur quel- 
conque on obtient une courbe. La différentielle de y 
pourra alors se mettre sous la forme ordinaire 

flr , dY , 

ifY = --- tix -h -7- dz, 
dx dz 

— =y^(a:, z) et — =y^(j:, z) sont ici deux vecteurs 

tangents à deux courbes tracées sur la surface. Ils déter- 
minent donc le plan tangent. 

Nous nous bornons ici à ces rapides indications géo- 
métriques, qui n'ont d'autre objet que d'éclaircir les 
notions de la différent! a tion dans des cas particuliers, 
mais dont l'usage est très fréquent. 

Fonctions réelles. 

85. Soit tout d'abord une fonction réelle f[X) d'une 
seule variable indépendante X. Si nous remplaçons le 
quaternion X par son expression développée 

et si nous faisons varier séparément Xq,X{^ x^, x^, nous 
aurons (79) 

df=^ dJ-\- dJ-{- d^f-\- d^f. 
Mais, dans cette relation, tous les éléments sont réels. 

d f d f 

Les dérivées -^5 -^<'.« sont donc bien déterminées, et 

d.r^ dxi 

nous pouvons poser 

^or_ dj_ dj_ dj_ 

d^,-^'' 1^-"^'' dx\^~^'' dx,-^^^'' 
pot P\jp2j pz étant des fonctions de X, mais non de dX. 

L. — Quaternions. O 
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Par conséquent, la différentielle peut s'écrire 

c'est-à-dire, en posant P = po'i- Pi'tt'{- pt^^-h p^Ui 

d/=:^PdX. 

P est ce qu^on peut appeler la dérivée quaternion de la 
foncticD réelle y. 

Si l'on avait une fonction réelle de plusieurs quater- 
nioQS f{Xj 1^, Zy . )y on verrait sans peine, en faisant 
varier Jf, J^^ Z, . . . successivement, qu'on a 

df— SPdX-¥-BQdY^ ^RdZ -\- 

P, Qf Ry. . . sont les dérivées partielles de la fonction 
réelley par rapport aux quaternions X, J", Z, . . . . 

Il est clair que les mêmes conclusions subsistent si 
les variables indépendantes sont des vecteurs x, y, z,..., 
et non plus des quaternions. Seulement t/xo disparaît, de 
même que dof q\ /?o, dans le calcul ci-dessus, de sorte 
que les dérivées P, Ç, . . . se réduisent elles-mêmes à 
des vecteurs et qu'on a, pour 

y [ X» ^'ï ^» • • • )» 
d/r=z $pdx -f- Bqdr -4- !5tidz -+-.... 

Dans les applications, l'usage de ces dérivées par- 
tielles géométriques est souvent très avantageux. 

Définition de l'opérateur v. 
86. Hamilton a représenté par le symbole V l'opéra- 

1 d d d , ■., y 

tîon complexe i» h Lj i- 13 7— s appliquant a une 

fitJC^ flJT^ "''^3 



/ 
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fonction d'un vecteur, c'est-à-dire que, posant 

X z=r J?j Ij -+- j?j I ji -f- X^ I3, 

nous aurons 

^/ X àf df df 

Supposons qu'il s'agisse d'une fonction réelle, L'ex- 
pçession yy(x) se réduira à un vecteur, et, comme 

dm = \^dx^ -h \^dx^ -\- i^d.r^, 
nous aurons aussi 

Supposons maintenant qu'on ait écrit 

/(x) = const., 

équation qui représente évidemment une surface. 
Nous tirons de là 

et par conséquent 

J0i[v/(x)^x]--=o. 

Vy^(x) représente donc un vecteur dirigé suivant la 
normale au point correspondant de la surface, puisqu'il 
est perpendiculaire à dx. 

Il est facile de reconnaître, si l'on considère deux sur- 
faces de la même famille obtenues en faisant varier la 
constante, que le module de ^J\x) est inversement 
proportionnel à la distance normale de deux surfaces in- 
finiment voisines. 
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Différentiation des lonctiont implicites. 

87. Si l'on donne une relatîony(X, JT) = o, on en 
peut tirer, en écrivant 

une équation qui contiendra dX et dY, Le premier 
membre sera une fonction linéaire et homogène de ces 
deux différentielles. On est ainsi ramené à une autre 
question (celle de la résolution des équations) dont 
nous parlerons sans doute un peu plus tard, mais qui est 
en général assez compliquée. Dans un grand nombre 
d'applications, les calculs peuvent se simplifier, du reste, 
dans une proportion considérable. 



EXERQCES PROPOSÉS SUR LE CHAPITRE V. 

Établir les formules suivantes : 



1. d,mx = $.ux\)^z=-s-:^^tmx. 

X X'&AX 



2. r/.Dtijr = D.U^-*li(é/x.x-»). 

4. Trouver la différentielle de sfx. 

5. Trouver la différentielle de ^X. 

6. Calculer ^(llx), x étant un vecteur. 



s- 

r 
1» 
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7. Montrer que fP[ZX) peut s'écrire — C JT ( '^ Ip" ) * 

8. Difîërentier ^^, x étant une variable réelle, en supposant 
successivement que A soit un quaternion quelconque, un qua- 
ternion unitaire, un vecteur quelconque, un vecteur unitaire. 

9. Soit /(x)=:r26AxBBxH- |gx*. Si ^(x)=0n^x, 
montrer qu'on a n = 2tl axb ■+■ [g -h SSab) x. 
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CHAPITRE YI. 



L ELLIPSE, 



Équations de Tellipse. 

88. Supposons que l'ellipse soit définie comme le lieu 
des points tels que le rapport de leurs distances à un 
point fixe F [fig* 24) et à une droite fixe DE soit égal à 
une constante e, e étant plus petit que i . 

Fig. 24. 




Alors, en appelant b le vecteur FD perpendiculaire 
à DE, nous aurons pour équation de la courbe (Ex. 24) 

(i) b»x« = ^«(b«-0bx)S 

équation qu'il serait d'ailleurs bien facile d'établir di- 
rectement. 

Cherchons les points où l'ellipse coupe la droite FD. 
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Pour cela, remplaçons x par xb; cela nous, donnera 

d'où 

t g „ ^ 

X :rz: j X m • 

I -t- C 1 — e 

Ces deux valeurs sont Tune positive, l'autre négative , 
puisque e <^ i , et, par suite, les points cherckés A et A.' 
sont de part et d'autre de F. Ainsi 

FA=:— ^FD, FA'zn —YD, 

i -\- e I — e 



De là, en appelant O le milieu de A'A, 

e* 2c " OF € 

0Y = jFD, A'A=: jFD, ;^^-> 

i — É?^ I — e" A A ï 

ou encore, en posant SLAA'=: ia^, 

tOF — rr/i. 

En posant 

OF = F, OAnziA, 0X=:X', 

les relations précédentes donnent 



On a, en outre. 



F =: -^z=iek, 

I — e* 



x'=: F -+- X. 



Si l'on porte dans Téquation (i) les valeurs de b et de x 
résultant de ces relations, on trouve, après des réduc- 
tions très faciles. 

C'est, en supprimant l'accent et prenant OX comme 
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vecteur courant, l'équation de l'ellipse rapportée au 
centre comme origine. 

Nous pouvons aussi trouver directement cette équa- 
tion en partant de la propriété des deux foyers 

Remplaçant en effet OX par x et posant toujours 
OF = — 0F'= F, cette relation nous donnera 



V^— (x-+-f)* -4- V— (x — r)^=2«i. 
On en tire, en isolant d'abord le premier radical, 



tfj-f- $r\ = «ly/ — (x — r)*, 

puis, en élevant au carré, réduisant et tenant toujours 
compte du module de f, 

(2) aîx'+(0Fx)'=:ra{(e«-i). 

89. Posons 

La fonction *x représentera évidemment un vecteur 
qui coïncidera avec x en direction lorsqu'on donnera 
à X la direction de f ou bien une direction perpendicu- 
laire, et dans ces deux cas seulement. 

Au moyen de ce symbole, nous arrivons à donner à 
l'équation ( 2 ) la forme extrêmement simple 

(4) 5x*x = I. 

La simple inspection de la forme (3) de la fonction * 
montre qu'on a 

(5) */'x — ^*x, 

(6) *(x -f- y) :== *X -h *Y. 
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De plus, nous avons 



I û*XY -f- xfSft 

X«T = 7-T-r r 1 

«}(e*-i) 

et par conséquent 
i 

{7) Bx*y=BT«x. 

Ces propriétés (5), (6), (7) de la fonction ♦ sont tout 
à faî t fondamentales . 
> Nous aurons occasion de revenir ultérieurement sur 

ces notions, en les généralisant beaucoup. Pour l'in- 
stant, ces simples indications nous suffisent. 

Tangente à Tellipse. 

90. Prenons un point sur la courbe représentée par 
l'équation {4)î puis donnons au vecteur de ce point un 
accroissement infiniment petit cfx, en ne quittant pas la 
courbe. Alors nous aurons (81) 

0(^X.*x)-f-S(x</*x) r=0. 

Mais la propriété (6) ci-dessus montre immédiatement 
que d^x=z^dx. Donc, en vertu de la propriété {7), 

(8) 6(£/x.*x)=o, 

ce qui montre que le vecteur *x est dirigé suivant la 
normale à la courbe. 

Actuellement, un point quelconque de la tangente est 

donné par y = x H- — > A: étant un infiniment petit réel. 

Donc, multipliant par *x et prenant les parties réelles, 

J6Y*x = J0ix*x, 
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c'est-à-dire, en vertu de Téquation (4), 

(9) J6y*X=:1, 

Telle est l'équation de la tangente en un point x donné 
sur l'ellipse. 

La propriété réciproque (7) montre que réquationde 
cette tangente pourrait encore se mettre sous la forme 

(10) 5x*T:=I. 

Examen de qnélcpies fonctions analogues à «. 

91. Pour éclaircir un peu ces notions, nous pouvons 
les traduire rapidement en coordonnées cartésiennes. 
Rapportons X à deux axes rectangulaires, en posant 

Alors on a 

en posant aj= «jy'i — e^ (le demi -petit axe ). 

L'équation de l'ellipse (4) répond donc à la forme 
connue 



al a; 



et l'équation (9) delà tangente n'est autre que 



al al 



= 1, 



équation ordinaire de la tangente. 

On remarquera l'effet bien curieux de cette fonction *, 
qui déforme en quelque sorte les figures dans le plan 
suivant une certaine loi, puisqu'elle modifie tout vec- 
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leur X en altérant séparément ses deux coordonnées 
suivant des rapports différents. 

Si Ton répète la même opération ^ sur ^x, nous au- 
rons, en vertu de la définition cartésienne (i i), 

*.*x = **x = ^i. -+-~i,. 

On aurait de même les symboles exprimés par *',**, 

Inversement, appelons *-* Topération qu'il faudrait 
faire subir à *x pour transformer ce vecteur en x. Alors 



•A/l Ê JCa 



c'est-à-dire, en remplaçant ^ par x\, 1 par x\ , 

puis supprimant ensuite les accents, 

Enfin, si nous posons 



il viendra 



Tx = -Si -f- ~iî, 

^1 «2 






Toutes ces fonctions, comme la fonction fondamen- 
tale * dont elles résultent, jouissent des propriétés fon- 
damentales (5), (6), (7). 

92. On peut exprimer les propriétés précédentes très 
simplement sans recourir aux coordonnées ordinaires. 
Nous nous contenterons d'inscrire ici les formules sans 
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démonstration, toute explication étant pour ainsi dire 
superflue : 

(12) *X= 1 j—j 

(i4) *"-*x =:njii6ijx -h aJijBijX, 

(i6) T^x^ — *x, 

(17) y-*x= — (aii|6i]X + ârjisSijx]. 

Une conséquence remarquable de ces formules est 
relative à une nouvelle forme de l'équation de l'el- 
lipse (4)* Cette équation, en vertu de la relation (16), 
peut en effet s'écrire 

SxY*x= — I ou 6xY{Yx)=: — I. 

Mais, la propriété (7) étant applicable à la fonction T, 
on a 

SxT(Tx) = STxTx = (Tx)*. 

Donc, en définitive, l'équation de l'ellipse prend la 
forme 

(18) «:tx:^i. 

Ainsi y X est un vecteur unitaire, et l'équation de l'el- 
lipse est ici la même que celle d'une circonférence, ce 
qui s'explique tout naturellement dès qu'on examine la 
signification géométrique de la fonction Y. 
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Tangente par un point extérieur. 

93. Nous avons vu plus haut que réquation de la tan- 
gente en un point x donné sur la courbe est 

(9) Sy*xi=i 
ou 

(10) j6x<ï»\' = I. 

Supposons maintenant que le point y soit donné el 
que par ce point nous voulions mener une tangente à 
l'ellipse. 

L'équation (10) nous déterminera le point de con- 
tact X que nous cherchons; mais cette équation, en y 
regardant x comme vecleur courant, représente une 
droite, qui est par conséquent la corde des contacts. La 
direction de cette corde est perpendiculaire à <ï»y. 

Si nous prenons un point extérieur quelconque R sur 
la corde des contacts, la nouvelle corde des contacts ré- 
pondant à ce point aura pour équation jSz^r = 1 ; mais 
on a, en outre, Ôr^y = 1 , puisque R est pris sur la corde 
des contacts répondant à Y. De là j6y*r= i, c'est-à- 
dire que la corde des contacts répondant à R passe par Y, 
propriété identique à celle que nous avons remarquée 
dans le Chapitre IV pour la circonférence. 

Il ne serait pas bien difficile de montrer que la droite 
Sx<^Y=:i n'est autre que la polaire du point y, que 
celui-ci soit extérieur ou intérieur, et d'établir, en par- 
tant de là, toutes les principales propriétés des polaires. 
Nous ne nous y arrêterons pas, et nous nous contente- 
rons seulement d'attirer l'attention sur la relation entre 
la direction du vecteur y et celle de la polaire du point Y. 
Cette dernière, d'après l'équation (10), est perpendicu- 
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laîre à 4y, et, par conséquent, si p est un vecteur quel- 
conque suivant la polaire, 

(,9) «,»Y=0. 

Diomètret. — Diamêtrei conjagaé*. — Cordes supplémenUirei. ' 

94. Soit que nous cherchions le lieu géométrique des 

milieux des cordes parallèles à une direction déterminée j 

par le vecteur q. Si P est le milieu d'une de ces cordes, I 

il est évident que les deuxpointsoùelle coupe la courbe | 

sont donnéspar p -H XQetP — XQ. Or, ces deux points ] 
étant Sur l'ellipse, on a 

S(p-(-:rQ)1.(p-!-^Q) = l, 

Développant et retranchant, on obtient, en vertu des i 

propriétés du a" 89, 

ap*i3~o, I 

formule analogue à la relation (19) du numéro précé- 
, dent. ! 

Le lieu cherché est donc une droite perpendiculaire 
à *q; or, si nous supposons l'extrémité de q sur la courbe j 

(puisque jusqu'à présent nous n'avons pas défini son 
module), *q représente la normale en q (ÔO). Ainsi, le 1 

diamètre est parallèle à la tangente en q, propriété bien 



95. La relation précédente donne 

iiQ*p = o, 

et, si nous supposons que p soit un demi-diamètre, nous 
voyons que q représentera le diamètre qui partage éga- 
lement les cordes parallèles à p; ainsi, les deux direc- 
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lions de p et de q sont complètement réciproques : ce 
sont celles de deux diamètres conjugués. 

On vérifie que les directions de deux cordes supplé- 
mentaires sont conjuguées, car soient a le vecteur d'un 
point de la courbe, b un demi-diamètre quelconque, les 
deux cordes supplémentaires seront représentées par 
A B, A. H- B. Or 

J6(a — B)*(A-f-B)=:J5A*A — J6b*B i= O, 

puisque a et b sont les vecteurs de points sur la courbe. 

96. L'équation de l'ellipse rapportée à deux diamètres 
conjugués se déduit immédiatement des propriétés pré- 
cédentes. En effet, soient? et q les deux demi-diamètres, 
et X = up -f- f^Q le vecteur d'un point de la courbe. Il 
viendra 

ou, en tenant compte des propriétés de p et q, 



c'est-à-dire 



u^ ^-,,«— ,. 



Théorèmes d'Apollonius. 



97. En vertu de la relation (i6), la relation entre deux 
diamètres conjugués peut s'écrire 

JgipT*Q— o ou j6TpVq = o. 

Ces deux fonctions Tp, Tq représentent donc deux vec- 
teurs rectangulaires. 

Cela posé, on a, d'après la formule (17), 

PmH^-lTp— — (fliI,J5liTp-+-fl8l,i6il2Tp), 
Q— T-»Tq=: — (ûili0IiTQ-f-âr,IjJ6îl,H'Q). 
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Mais Yp, yq (92) sont des vecteurs unitaires. On peut 
donc les écrire sous la forme 

Tp=:iiCosô-4- ijsinô, Yq=: — ij sinô -4- ijcosô, 

de sorte que p et q deviennent 

p= i7|iiC0s9 +<72i|SinG, 

Delà 

(20) p»4.Q«— — («Î+IIÎ), 

(21) UpQ=: -«ifl,Iâ, 

13 représentant le vecteur — 1 1 12 perpendiculaire au plan 
de la figure. 

Ces deux relations (20) et (21) expriment évidemment 
les deux théorèmes d'Apollonius. 



EXERCICES. 



4.7. Distance du centre à une tangente. 

Soient X le point de contact, Y le pied de la perpendiculaire 
abaissée du. centre. Alors y = 3*x, et, de plus, Y étant sur la 

tangente, 6y*x=:i, ou2(*x)'=i, z = r^ • Par consé- 

quent, y =r — » et (91 ) 



€^X 



hS, Produit des distances des deux foyers à une même tan^ 
gcnte. 
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Soient X le point de contact, FY et F' Y' les deux perpendi- 
culaires abaissées des foyers. Alors y m f -h 2* x, et 

**/ ^ \ ^ ï — ^F*X 

5(F4-Z*x)*Xrr:l, z=:-j—^, 

d*OÙ 

i:FY=r €: 

*x 
De même, en changeant f en — f, 

*x 
et le produit cherché est 

(*x)* 

En substituant la valeur de *x du u? 89, on trouve sans peine 
que cette expression se réduit ha] [e^ — i) = — «^.Le produit 
des deux distances est donc égal au carré du petit axe. 

• 
4.9. Lieu des pieds des perpendiculaires abaissées d*un foyer 
sur les tangentes. 

Gardant les mêmes notations que dans l'exemple précédent, 
nous avons 

I — 6f*x 

y = f+2*x = fh — — r- — *x. 

(*x)' 

Delà 

. . îiÔF^xfr — $f*x) (i — 5f*x]* 

Y* r= F -1 -+- 

(*x)* (*X)^ 



F 



+ -^^^^ =---«!"' + «!(-*-') = -«?• 



Le lieu est donc une circonférence décrite sur le grand axe 
comme diamètre. 

60. Une droite mobile reste constamment tangente à une cir- 
L. — Qaaternions. 9 
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conférence concentrique h t ellipse. On demande le lieu des pèles 
de cette droite, 

T étant le pôle, la polaire a pour équation Sx^t =: i. La 
distance du pôle à cette droite est SL — = k. Donc l'équation 
du lieu cherché est 



(*^)'=-7-.' 



qui peut s'écrire 



j5^Y$Y=:6(y^^y) = 0Y*'y::^ — j^j 



y\ , rj ' 



ou enfin (91) 

équation d*une ellipse. 

51. D'un point extérieur P on mène deux tangentes PQ, PR 
à V ellipse; par le centre ^ on trace les demi-diamètres OQ', OR' 
respectivement parallèles aux deux tangentes. Démontrer que 
les deux cordes QR, Q' R' sont parallèles. 

On a, en effet, Q'rzr w(p — q), et, q' étant le vecteur d'un 
point de la courbe, 

M*j6i(p — q)*(p — q)=i ou tt*(5p*P — i)=i. 

On trouverait la même valeur pour p que pour «, en posant 
r'=: p(p — r). D'où q' — r' = «(r — q], ce qui démontre la 
propriété en question. 



52. Si un parallélogramme est inscrit à une ellipse , ses côtés 
sont parallèles à deux diamètres conjugués. 

Soit PQRS le parallélogramme. On a 

s — P=:=R — QrrzD, 
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et 

J6ÎS*S = 6(p-|-d)*(p -f-DJ =:H-26p*DH-i5o*D = I, 

aJSp^D H- J$D^D = o. 

De mêmey 

20Q$D -f- 6d*D =: O, 

et, par soustraction, 

j6(p — q)*d = 5(p — q)*(b — q) = o, 
ce qui démontre le théorème. 



EXERCICES PROPOSÉS SUR LE CHAPITRE VI. 

1. Lieu des milieux des cordes qui passent toutes par un 
point donné. 

2. Lieu des milieux des droites de longueur constante s'ap- 
puyant par leurs extrémités sur deux droites fixes dans l'espace. 

3. Si deux cordes d'une ellipse se coupent, les rectangles de 
leurs segments sont proportionnels aux carrés des demi-dia- 
mètres parallèles. 

k. Soient BOB', COC deux diamètres conjugués : démontrer 
que les longueurs BC et BC sont proportionnelles aux diamètres 
parallèles à ces droites. 

• 

5. Les diamètres dirigés suivant les diagonales du rectangle 

construit sur les axes sont égaux et conjugués. 

6. Les diamètres dirigés suivant les diagonales d*un parallé- 
logramme circonscrit à l'ellipse sont conjugués. 

7. Les sommets de tout parallélogramme circonscrit à une 
ellipse sont situés sur une ellipse semblable et d'aire double. 



I 
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8. La normale en un point quelconque de la courbe est 
bissectrice de Tangle formé par les droites menées de ce point 
aux deux foyers. 

9. Lieu des angles droits circonscrits à Tellipse. 

10. Si par les extrémités des axes d'une ellipse on mène 
quatre droites parallèles, les points où elles coupent la courbe 
sont les extrémités de deux diamètres conjugués. 

11. Si par les extrémités de chacun de deux demi-diamètres 
quelconques on mène des tangentes jusqu'à l'autre, les deux 
triangles ainsi formés sont équivalents. 

12. Soient PQ, PR deux tangentes h une ellipse en Q et R, 
et QOQ' le diamètre passant en Q : la droite Q' R est parallèle 
à OP. 

13. Trouver l'enveloppe de la corde qui joint les extrémités 
de deux demi-diamètres conjugués d'une ellipse. 

ik. Si des tangentes menées en trois points P, Q, R d'une 
ellipse se coupent en Ri, Pi, Qi, démontrer que 

PR,.QPi.RQi=rPQi.QR,.RPi. 
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CHAPITRE VII. 



L HYPERBOLE* 



Équations de l'hyperbole. 

98. Si Ton définit Thyperbole par la propriété du 
foyer et de la directrice, il est évident que Téquation de 
la courbe sera identique à celle de l'ellipse, écrite au 
n"88, 



(0 



B 



^\^=e^{B^—!$Bx)^, 



e étant seulement ici plus grand que î . On verrait de 
même que les sommets A et A' [fig» 25) sont donnés 

Fig. 25. 




M D 








par les relations 



FA = — ^ FD, FA' = -^— FD. 
e H- I e — I 
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Alors, O étant le centre, 



FO 



= ^^ FD, A A' = -^^ FD, 

FO e ._ '^ 

AA' 2 



Posant OF = f, OA = a, 



e'- 



F = B = ek^ 

c* — I 

et de là on déduit Téquation, rapportée au centre pris 
pour origine, 

équation qui se tirerait aussi de la propriété des foyers 
et qu'on peut transformer en écrivant 

(3) ^^^ aîx + KSKx ^ 

ce qui donne 

(4) j5x*x = i. 

La fonction * est identique de forme avec celle que 
nous avons introduite au n** 89. Elle possède les mêmes 
propriétés. Seulement, comme e^ i, on ne peut plus 

poser «2= ^1 V ' — ^^y mais bien «2= ^1 v^^^^ — * • Alors 

si 

L'équation ( 4 ) n'est donc autre que 

forme cartésienne ordinaire. 
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Nous avons les relations ' 



(5) ♦x=:-Rl,-^,, = 



^1 .rj \ i|6i,x itSigX 



ai - ai 7 fi\ a\ 



> 



mais nous ne pouvons plus introduire, comme pour l'el- 
lipse, une fonction vectorielle W telle que w^x:=- — *x, 
et, par conséquent, il est impossible de donner à l'équa- 
tion de rhyperbole la forme (18) du n*' 92. 

Tangente à l'hyperbole. 

99. Comme pour l'ellipse, nous verrions que *x est 
un vecteur normal à la courbe en X et que l'équation de 
la tangente en ce point est 

(8) 5y*x==0x*Y — i. 

Cette même équation, en y considérant au contraire y 
comnie donné et x comme vecteur courant, représente 
la polaire du point Y, laquelle est perpendiculaire à*Y. 

Diamètres. — Hyperbole conjuguée. — Asymptotes. 

100. Comme au n° 94, nous verrions que le lieu des 
milieux des cordes parallèles à une direction q est une 
droite passant par le centre et de telle direction p que 
l'on ait 

(9) 6p*q = o. 

Les deux directions p, q sont dites conjuguées. 

Mais ici il se produit une différence capitale avec l'el- 
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iipse: c'est qu'une droite de direction quelconque, issue 
du centre, ne rencontre pas nécessairement la courbe. 

En effet, au Chapitre précédent, nous avions toujours, 
quel que fût x, 6x*x > o, en raison même de la forma- 
tion delà fonction ^, et, dès lors, il suffisait de disposer 
du module de x pour tomber sur un point de la courbe. 
Ici, au contraire, en partant de la formule (5), on voit 
que 5x^x ne sera positif que pour des directions de x 
comprises entre les deux limites ai i| rh «212- Ainsi, il y 
aura des diamètres rencontrant la courbe et d^autres ne 
la rencontrant pas, ou, comme on le dit par abréviation, 
des diamètres réels et imaginaires. 

On reconnaît sans peine que, si Tune des deux direc- 
tions conjuguées p et q de la relation (9) ci-dessus est 
réelle, l'autre est imaginaire, et réciproquement. Par 
conséquent, les extrémités de deux diamètres con- 
jugués serait une expression dénuée de sens, si l'on 
ne pouvait lui en donner un par l'introduction de l'hy- 
perbole ayant pour équation 

(10) J$x*x = I, 

dite hyperbole conjuguée de celle qui a pour équa- 
tion (4). L'hyperbole conjuguée a pour diamètres réels 
les diamètres imaginaires de l'autre, et réciproquement. 
L'équation 

(11) 5x*x = o 

représente l'ensemble des deux droites issues du centre 
et fixant les directions limites, c'est-à-dire des deux 
asymptotes. 

Avec l'hyperbole conjuguée, considérée comme com- 
plétant la courbe, les propriétés des diamètres de l'el- 
lipse, démontrées aux n<** 94 et suivants, subsistent inté- 
gralement. 
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101 . Soient u et v deux vecteurs unitaires suivant les 
asymptotes. Posons x = uv -\- uv. Alors l'équation (4) 
devient 

tt*J6u*u -h p'j5v*v -f nuvBv^y = i 

ou, les deux premiers termes disparaissant, en vertu de 
l'équation (ii), 

(12) utf=z —- =z k*. 

Nous obtenons donc ainsi l'équation de l'hyperbole 
rapportée à ses asymptotes. 

Il est facile de reconnaître que la constante k^ a pour 

valeur -^—, — -• 
4 

102. La tangente en X a pour équation 

Sy*x = I. 

Si nous cherchons son intersection avec le système 
des asymptotes (i 1), nous remplacerons y par x -+- 2t, t 
désignant un vecteur suivant la tangente, et nous aurons 

j6(x -h zt)*(x -f- 3t) =0 ou I -h «*j5t*t m o. 

Cette équation donnant pour z deux valeurs égales et 
de signes contraires, nous voyons que la tangente, li- 
mitée aux deux asymptotes, a pourpoint milieu le point 
de contact. 

Si P est le milieu d'une corde qui coupe la courbe 
en X, X' et les asymptotes en Y, Y', soit q un vecteur 
unitaire suivant cette corde. Alors, posant PX = j:q, 
PY=j'Q, on a, en exprimant que X est sur la courbe 
et Y sur les asymptotes, 

Sp*P -h^*j6Q*Q imO, 
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d'où 

c'est-à-dire que le produit des deux segments de la corde, 
formés par les deux asj^mptotes et la courbe, reste con- 
stant lorsque, cette corde se déplace parallèlement à elle- 
même. 

Théorèmes d'Apollonius. 

103. p et Q représentant deux demi-diamètres con- 
jugués, le premier réel, le second imaginaire, nous pou- 
vons mettre le premier sous la forme a^ U| i| H- aiU2i2, le 
second sous la forme «i v'i I^ -+- a2i^si2- Exprimant alors 
qu'on a 

0P*pi=rl, j6q*q=: — 1 et j6p*q = o, 
nous trouvons 

relations auxquelles on satisfait en posantz^i = i>2 = Ch0, 
M2= r» = Sli0. Alors 

Q = âr,ii Shô H- fljij Chô. 
Delà 

(i3) ^^-Q^=-{a]-al)^ 

(i4) Dpqz= — flifl^iâ» 

relations qui expriment les deux théorèmes d'Apol- 
lonius. 

On reconnaît en outre, intuitivement pour ainsi dire, 
que le parallélogramme construit sur deux diamètres 
conjugués a ses sommets sur les asymptotes, car 

-0(p-f-Q)*(p-hQ)=r0P*P4-^Q*Q=l — 1=0. 
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Les diagonales de. ce parallélogramme sont donc di- 
rigées suivant les asymptotes, et les cordes joignant les 
extrémités de deux diamètres conjugués sont parallèles 
aux asymptotes, ce qu'on reconnaît d'ailleurs directe- 
ment en vérifiant qu'on a 

J6(p-— q)*(p— q)=:0. 

Forme vectorielle des équatioiui. 

104. Aussi bien pour l'hyperbole que pour l'ellipse, 
on peut représenter la courbe et rechercher ses pro- 
priétés au moyen d'équations vectorielles offrant une 
concordance complète avec celles de la Géométrie ana- 
lytique ordinaire. 

Ainsi, l'équation de l'hyperbole rapportée à ses axes 
pourra s'écrire 

(i5) X =zr/,ttiii-f- «2«îÏ2t 

avec la condition w'f — u^^z i , ou, ce qui revient au 
même, 

ou encore, en posant «^ i, = a^, ajiî= Aj, 

(i6) X — AiChe-i- AaShô. 

Cette forme (i6) convient encore à l'hyperbole rap- 
portée à deux diamètres conjugués quelconques a^ et Aj, 
même lorsqu'ils ne sont pas rectangulaires. L'hyperbole 
conjuguée a pour équation 

(17) x^A^She + AjChô. 

Revenons maintenant à l'équation de l'hyperbole rap- 
portée à ses asymptotes (101). Si a, b sont deux vec- 
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leurs unitaires suivant les asymptotes, l'équation sera 



XZ= tf A 4- CB, 



avec la condition uv = A^ == — î— ? — - ? ou 



X = MA -: 9 

U 

ou enfin, en n'assujettissant plus a et b à être unitaires 
et en remplaçant k^ b par b, 

[i8) x = rA-h-, 

forme extrêmement simple. 

La direction de la tangente sera donnée par dififéren- 
tiation : 



dx = Adt 1 ^/r =r — ( f A 



Ainsi tk est parallèle à la tangente; il est visible 

que c'est le demi-diamètre conjugué de x, si bien que 
l'hyperbole conjuguée a pour équation 



B 



(19) Xr=fA-- 

Nous bornerons là ces notions très sommaires sur 
l'hyperbole, et nous compléterons cette étude par un 
petit nombre d'exercices; dans quelques-uns d'entre 
eux, nous reprendrons des propriétés déjà établies plus 
haut, comme application des équations vectorielles que 
nous venons de voir et afin de montrer la variété des 
ressources que présente la méthode des quaternions. 



if' 
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EXERCICES. 

53. Si l'on construit un parallélogramme OLXM sur les coor-» 
données OL, OM d'un point X de la courbe [^rapportée à ses 
asymptotes]^ la diagonale LM de ce parallélogramme sera pa- 
rallèle à la tangente en X. 

En effet, l'équation (i8) nous donne 

OL=:^A, OMrr:-, d'oÙ ML = ^A — - 

t t 



• 



S^. Tout diamètre OX aboutissant à un point de la courbe 
divise en parties égales les cordes parallèles à la tangente en X . 

Soit K un point de OX, avec OK = > . OX ; appelons LM la 
corde parallèle à la tangente en X qui passe par K; nous au- 
rons 



(- + 7 



\( rA + - 1 H-x( /A — -j = OL=/'a+ p. 



/ — .T 



Donc [\ -¥■ x) t =. t! ^ = - î d'où \^ — x* = i ; par 

conséquent, x peut avoir deux valeurs égales et de signes con- 
traires, c'est-à-dire que KL = — KM. 

Remarque. — Deux vecteurs xa-I- jb, .t'a 4-j'b ont des 

y y' 

directions conjuguées lorsque — h '-^ = o ou xj' -h x'y =. o. 

En appelant K le milieu de la corde donnée ML, on vérifierait 
immédiatement cette condition, ce qui donnerait encore une 
autre démonstration du théorème. 

55. Soient TS, T'S' deux tangentes à V hyperbole, limitées 
aux asymptotes et se coupant en R. Démontrer : i" que TS', 
T'S sont parallèles ; 2» que les triangles TRT', SRS' sont équi- 
valents-, 3** que le rayon OR, issu du centre, partage par le mi^ 
lieu TS' et T'S. 
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1® L*ëquatioa de la tangente TS en X est 



= U+^^+x(^U-fj; 



faisant j: = i , puis .r := — i , on a 



et de même 



0T=:2/A, OS==i — 

t 



or ==2 /'a, os' = — 



Delà, 

Or, on a aussi 

■-=(7-?)(-"'*^ 



A 



A — X' 



donc TS', T'S sont parallèles entre eux et à X'X. 

2« Écrivons OR = OT -^ z.TS == OT' 4- z'.TS'y ou, d'après 
les valeurs précédentes, 

2rA-|- 2z( tk\=: 7.1' K -h 23M - — /a | . 

Delà, 



ce qui donne 


• 




zt — z't' t~t\ 




zft — z f'=0, 




(z+2')(f~^')_./-r', 




2 -*- 3' I , 


c'est-à-dire 






TR T'R 

TS * rs' '' 
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d'où Ton dëduit sans peine la relation entre longueurs 

RT.RT'^RS.RS', 

qui dëmontre l'équivalence des deux triangles TRT% SRS'. 
3* Les relations précédentes donnent z = , j d'où 

0R=:2/A -h 2 -A- —tA] =— ^— /«'a-i- b. 

Mais 

OT -h 0S'= ^ (^^A -f- b), or -h OS z=r - ( w'a -h b]; 

donc OR a bien la même direction que la droite joignant avec 
le milieu de TS' ou de T' S. 

Autrement : i" Soit x = «u -f- «'v, x' = a'u H- 1^ v, u et v 
étant des vecteurs unitaires suivant les asymptotes. Posons 

j6it*x=:/5u*(«u + i'v) = tpSv'^y =z I. 
ou (101) 

= 1, t=i2U, 



2UV 

Donc 

T= 2£/U, 

et de même 

t'=:2w'u, S = 2i^V, s'r=2l>'v. 
TS':= — 2«U + 2/v, T'S z:^ — 2l«'u -h 2 ('V SOUt doUC dcs 

vecteurs parallèles entre eux et à 

XX' = {u' — u)i} -h {v'—i^)yy 

car — - = — :7 = TT 



a a u — u 

tP tx.QLs — 31t'.€s'=:4«<^ — 4"'*''' Les triangles OTS, 
OT'S' sont donc équivalents, et, en retranchant le quadrilatère 
commun OTRS', il en est de même de SRS\ TRT'. 
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3» 0a*x = i, j8ie«x'=:i, d'où J^a^lx — x') — o. Le 
vecteur r est donc conjugué de la direction XX' , et, par con- 
séquent, il divise en deux parties égales les cordes, soit de la 
courbe, soit du système des asymptotes, parallèles à cette direc- 
tion. C'est ce qui a lieu pour TS' et T' S en particulier. 

56. Si, par les points P, P' d'une hyperbole et par le point 
de contact Q d'une tangente parallèle à la corde PP' , on mène 
des parallèles à l'une des asymptotes, qui rencontrent l'autre en 
C, C et D, les trois longueurs OC, OD, 00! formeront une pro- 
portion continue^ 

B B 

Soit Q = ^ A 4- - ; alors la direction de PP' est tK > et nous 



avons 

p 



u A -!-p b = j:Ua h — j -\-y\tk j 

■=1 [x -\-y]tk-\- [x —y]-^ 

/Br=a:UA-4-^j-jf/A-^j 

= [x—y)tk-^[x-¥y) y 



P =: «'a -f- 



//«' 



De là, u = [x-hy)tj u z=l (^ — y^t et —ç z= x^ — J*= i 
(Ex. 54), ce qui démontre le théorème. 

57. Si l'on prend une corde d'hyperbole pour diagonale d'un 
parallélogramme dont les côtés soient parallèles aux asym- 
ptotes y l 'autre diagonale passe par le centre. 

Soient x = /aH — > x'=^a-i- -> les vecteurs des extré- 

t t' 

mités de la corde ; Tautre diagonale sera évidemment 
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elle passe par le milieu de la corde. Or, on résout réquation 



1- 2i D =: A H T B -^ 2 

1 2 2ff 



en posant 



(^"^z?)^^ 



Donc la diagonale passe bien par Torigine. 

58. Deux tangentes aux extrémités d'un même diamètre BBi 
rencontrent en T et Tj la tangente menée au point C de la 
courbe; OC, OB' sont les demi -diamètres conjugués de OC,OB. 
Démontrer qu'on a 

'** BT ""Biït ""OB'' 



ot» CT.CTi^OC ; 



3° BT.BjTi=:OB' . 

1® Désignons, comme d'usage, les vecteurs par les lettres de 
leurs extrémités, en remarquant que Bj = — b. Nous aurons 

j6b*b = i, 6c*c = i, 5b'*b' = — I, j8ic'*c'= — I, 

JÇt^B^:!, J6Ti*B=i: — I, J6iT*C = I^ J^Ti^C^I. 

Posons CT= z.OC, BT = j.OB'. Alors t -- c = se'; donc 

— 6(t — c)*(t — c) = -; (0T*T — l) = — I 

z z 



et 



-j j6i(t — b)*(t — b) = — (0t*t — i) = — I. 



Donc j* = z', d*où 



CT OC 



BT OB' ' 

L. — Quaternions, 10 



on aurait de même 
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CT, OC 



BjTi OB' 
a« Soit CTi = Zi .OC, Ti — c r= Zjc'. Alors 

S(t — c)*(Ti— c) rrr — I 

-3-3 1 



OU 

(6t*T, — l) irr — I. 

Or j6it*(b — c)=o; donc t est de direction conjuguée à 
B — c, et par conséquent parallèle à b -h c . De même 
la relation STi*(B-+-c)=r:o nous montre que Tj est parallèle 
à B — c; donc T, Ti sont de directions conjuguées, 0t*Ti = o, 
et, par conséquent, 

3<> Comme^- = zt 3, ji =r ± 3i, rj, — dz3î,— zhi, ou 

BT.BtT,rz:ÔB''. 

59. Trouifer r enveloppe d'une, droite mobile telle que l'aire 
du triangle qu'elle forme avec deux droites données soit con- 
stante. 

Soient a, b des vecteurs unitaires suivant les deux droites, 
l'origine étant à leur point de rencontre, et LM une position de 
la droite mobile; nous avons OL = «a, OM =3 cb, et x, le vec- 
teur du point de Tenveloppe, est 

X 1= ZUX -{- {l — 3)('B. 

DifTérentiant, 

dx = [zdu -t- ttr/z ) A -h [( I — z)dv — vdz )] b. 

Mais dx doit être de même direction que 

ML := UA — cb; 
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donc 

zdu -\- udz [z — \]d\> -^ vdz du , . dv 

r= -i 9 z — =z{z — I — • 

U V U ^ ' V 

Or, le triangle OLM étant d'aire constante, 

uç = k^, udç-\- udu=z Oj — r=: : 

u P 

par conséquent 2 = 1 — z, 3 1= - » et l'équation de l'enveloppe 

est 

! I k^ 

X=:-MAH — B, 

2 2 W 

de sorte que cette enveloppe est une hyperbole ayant pour 
asymptotes les deux droites données. 



EXERaCES PROPOSÉS SUR LE CHAPITRE VII. 

1 . Si P est un point de l'hyperbole, OP' le demi-diamètre 
co njugué de OP, la tangente en P' à l'hyperbole conjuguée est 
parallèle à OP (à démontrer en rapportant la courbe à ses 
asymptotes). 

2. La portion de la tangente à une hyperbole interceptée 
par les asymptotes a pour milieu le point de contact (à dé- 
raonlrer en rapportant la courbe à ses asymptotes), 

3. Une droite mobile LM s'appuie siur deux droites fixes, de 
manière à former un triangle OLM d'aire constante. On demande 
le lieu du point X qui divise le segment LM dans un rapport 
donné. 

4. Soit PL une tangente en P à une hyperbole et qui ren- 
contre une des asymptotes en L; on mène LQ jusqu'à la courbe 
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parallèlement à l'autre asymptote, puis on joint PQ, qu*on pro- 
longe jusqu'aux deux asymptotes en R, R'. Démontrer que RR' 
est partagée par les points P, Q en trois parties égales. 

5. D'un point R pris sur une asymptote, on mène deux pa- 
rallèles RP, RQ à deux diamètres conjugués jusqu'à la rencontre 
de la courbe et de sa conjuguée. Démontrer que P et Q sont les 
extrémités de deux diamètres conjugués. 

6. Les segments interceptés sur une droite quelconque entre 
l'hyperbole et ses asymptotes sont égaux (à démontrer en rap- 
portant la courbe à ses asymptotes). 

7. Soient RQR' une sécante coupant une hyperbole en Q et 
les asymptotes en R|R% et PP' une tangente parallèle à cette 
sécante et limitée aux asymptotes . On propose de démontrer 

que PP' = 4RQ.QR' (à démontrer en rapportant la courbe à 
ses asymptotes). 
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CHAPITRE VIII. 



LA PARABOLE. 



Équation de la parabole. 

105. Si Ton définit la parabole par la propriété du 
foyer et de la directrice, on aura évidemment son équa- 

Fig. 26. 




tion, comme au n" 88, en faisant e = i dans l'équation ( i ) 
de ce numéro, ce qui donnera 



(0 



b«x*=(b2— Sbx)*; 



B représente le vecteur FD {fig» 26). 
Posons 

X — b-*j6ibx 



(^) 



*X =z 



Les propriétés du n" 89 s'appliqueront intégralement à 
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cette nouvelle fonction *, et Téquation de la parabole 
pourra se mettre sous la forme 

(3) 0x(*X-h2B-») = I. 

Si Ton coupe la courbe par la direction FD, on 

obtient a: = - en posant FA = ^b, et ce sommet A 

est unique. 

La définition (2) de la fonction * nous montre que 

(4) 5B*X=rO; 

donc *x représente un vecteur perpendiculaire à Taxe. 
De plus, on a 

(5) X — b'4»X=:: B~^Sbx||b; 

par conséquent, — b^^x n'est autre que l'ordonnée XP ; 

et FP = B"* Sbx = bSb"* x. 

f On a aussi la relation facile à vérifier 

0x*x = b'(*x)*. 

Tangente et normale. 
106. Différentions Téquation (3); nous avons 

0fl^x(*X -h IB"*) -i- Sx4»c?x = o 

ou 

(6) J$^x(*x-hB-i)— o. 

Remplaçant rfx par y — x, nous avons l'équation de la 
tangente en X, qui se réduit à 

(7) J$y(*X + B-1) -i-0B-*X=I. 

La relation (6) nous montre que le vecteur normal a 

pour direction 

*x H- B"~'; 
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l'équation vectorielle de la normale est donc 



(8) 2 = X -t- 2(*X ■+■ 



B-') 



Si nous cherchons rinlersection T de la tangente avec 
Taxe, nous remplacerons, dans Téquation (7), y parye, 
ce qui donnera, en vertu de (4)> 

j~i — 6b-*x, FT=b~ bSb-ïxi=FD — FP=:PD. 

Delàencore,FP = TDetAT = PA, puisque FA = AD. 
Quant à la longueur de FT, nous Taurons en écrivant 

Fr.z^(B-B6B-^x)--^ ^°'~f°'^' :r.x^ 

y B- 

d'après Téquation (1). Ainsi, FT = FX. De là résulte 
que la tangente est bissectrice de Tangle EXF et que la 
ligure FXET est un losange, si bien que FE est paral- 
lèle à la normale; FEXN est donc un parallélogramme. 

La normale est parallèle à *x-hB~*, et par consé- 
quent à B'-*x-hB ou à — B*-*x — B. Mais XP= — b^^x; 
donc PN = — b =^ DF, ce qui démontre la constance de 
la sous-normale. 

L'équation (7), lorsque le point X n'est pas sur la 
courbe, représente la polaire de ce point. 

Diamètres. 

107. Pour avoir le lieu des milieux des cordes paral- 
lèles à une direction donnée d, nous remplacerons, dans 
l'équation (3), x par y -Hj^d, puis par y — j d. Déve- 
loppant et retranchant, il reste 

(9) 6y*d + Sb""*D z=r o, 

équation d'une droite perpendiculaire à 4»d, et par con- 
séquent parallèle à l'axe. 



— 102 — 

La direction d est perpendiculaire à *y 4- b~*, c'est- 
à-dire au vecteur normal au point où le diamètre coupe la 
courbe, de sorte que la tangente en ce point est paral- 
lèle aux cordes divisées. 

Forme vectorielle des équations. 

108. Si nous posons 

x = jr|i, -f- .rjij et B = — 2/?i|, 

mlC I 

la fonction *x (105) devient — 7^» et Téquation (3) 
de la parabole revient conséquemment à 



.r^ x^ 



i 

P 4/^* 



Déplaçant Taxe des x^ de manière à placer Torigine 
au sommet A de la courbe, on obtient la forme connue 

Par conséquent, Téquation vectorielle de la courbe peut 
s'écrire 

(10) X = -7-^1,-1- JCjU^r: y— li-h /l,. 

On verrait aisément qu'une forme analogue 

X = -j—, A -f- f B 

^p 

représente la courbe rapportée à un diamètre et à la 
tangente à l'extrémité; seulement, les vecteurs à et b ne 
sont plus rectangulaires. 

Ces formes peuvent encore se simplifier en ne suppo- 
sant plus que A et B soient des vecteurs unitaires. On 
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peut alors écrire 



/» 



f I l) X = — A4- 'B. 

La direction de la tangente sera donnée par la dé- 
rivée tA -f- B, et l'équation de la tangente est, par consé- 
quent, 

(12) Y rr= — A -f- /B 4- J:(^A -f- b). 

2 

La similitude de ces formes avec celles de la Géomé- 
trie analytique ordinaire est si évidente, qu'il est inu- 
tile d'insister plus longuement. Les exercices qui vont 
suivre montreront suffisamment comment on peut appli- 
quer l'algorithme des quaternions à des problèmes de 
diverse nature, quelquefois même en suivant au fond 
les raisonnements et les procédés de la Géométrie ordi- 
naire. 



EXERCICES. 

60. Par un point quelconque C du plan d'une parabole 

on mène deux cordes PP', QQ', parallèles à deux directions 

CP . CP' 
fixes» Démontrer que le rapport ' conserve une valeur 

constante, quel que soit le point C. 

Soient d, f. des vecteurs unitaires suivant PP', QQ'; nous 
avons p =: c H- J7D et, remplaçant x par p dans réqualion (3) 
du no 105, 

ou, en développant, 

j:*5D*D-i-2(j6iC*D 4- ÔDB-^jjC-hSc^C -h 2i6cB~' — I :=0. 



Donc 



XX = 
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6d^d 



6d*d' 



de même 



rr 



k 



J8ie*e' 



par conséquent j 



XX' _ QP . OP^ _ 0E*K 



rapport indépendant du point C. 
Si D = OD [Jîg, 27 ), on a 



DK nz — B**D et ^D =z 



KD 



B' 



Sd*d 



-^S(OD.RD) = — -sin^ï. 

B B 



De même 



Se* 



B* 



si c représente Tinclinaison de e sur Taxe de la parabole, et, par 




conséquent, le rapport ci-dessus a pour valeur — 



sin* s 



sin*(y 



61. Trouver le lieu des points qui divisent un système de 
cordes parallèles d*une parabole de telle sorte que- le produit 
des deux segments soit constant. 



Le calcul de l'exercice précédent nous montre immédiatement 



— i55 — 

que rëquation du lieu cherché sera 

c étant le vecteur courant; 

C'est évidemment aussi une parabole. 

62. Du sommet Â. d'une parabole [fig. 26) on abaisse une 
perpendiculaire sur la tangente en X, et on la prolonge jusqu'à 
sa rencontre en R a{>ec la- parallèle XE à l 'axe. Trouver le 
lieu du point R. 



On a 



AR = j:(*x-f-B-*), XRzirJ 



B. 



Donc, A étant égal à - 9 

2 



R =. - -h x(*X -{- B~' ) =: X -h JB. 



Opérant par *xX, puis prenant les parties réelles, il reste, si 
l'on remarque que b est perpendiculaire à *x, 

a:(4»x)«=6x4»x = B2(*x)S 
comme on l'a vu plus haut (105). Donc x = b*, et 

B 3 

R = h b'i'^X -f- B-M = -B -4- B^*X 

2 ^ 2 . 

sera l'équation vectorielle du lieu, qui est évidemment une 
droite parallèle a la directrice. 

63. Déterminer la podaire de la parabole par rapport au 
sommet pris pour pôle, 

Y représentant le point du lieu situé sur la tangente en X, 
nous avons, en exprimant: i° que AY est parallèle à la nor- 
male; 2° que Y est -sur la tangente; 3° que X est sur la parabole ; 



— i56 — 

les trois équations 

(1) y_î:=x(*XH-B-»), 

(2) SY(*X-i-B-*) 4-ÔB-*X = I, 

(3) 6x(*X-|-2B-»)=:I. 

Opérons successivement sur ( 1 ) par j9 . ♦ x X, puis par J5 . b X : 

Substituant la valeur de 5y^x dans (2) et remplaçant dx^x 
par b'(*x)* dans (3), ces équations deviennent 

.r ( ♦x )' 4- 5b-* Y -h 5b--* X = I, 
B*(*x)'H- 20B-*X=r I ; 

de là 

(2.r — B*)(*x)*-h 2 6b~*Y =: l 



ou 



25b(y— -J — b' (*x)'-t-20B-* (y — -Wo. 

Actuellement, posons y = z; l'équation (i) nous donne 

*x =1 B"*, d'où, remettant pour x sa valeur 0bz, 

.r 

(20BZ— B«)[z*H- (jaBz)*B-' — 25bZ0B-*z] 

-h 2(5bz)'5b-^Z = 0, 

équation qui se réduit à 

2z'5bz — B*z'+ (5bz)*3:= g. 

C'est l'équation de la podaire cherchée, rapportée au som- 
met Â comme origine. Il est assez facile de reconnaître que ce 
lieu est une cissoïde, qu'on peut construire au moyen du cercle 
de diamètre AD. 
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Autrement, au moyen des équations vectorielles, nous avons, 
en appelant Z le point de la podaire et X le point de contact, 

z = Zi A -f- 34 B, X:=:— A-I-/B. 

' Exprimant qu'on a z — x||f a -+- b, puis 5z (z — x) = o, on a 

— j^ =zzi—t, zJzi — ^j + z,(z,— t) = o, 

et il suffit d'éliminer t entre ces deux équations pour obtenir 
réquation de la podaire en coordonnées ordinaires. 

64-. Soient AP, AQ deux cordes rectangulaires d'une para- 
bole, issues du sommet; PM, QN les ordonnées de P et Q, 
abaissées perpendiculairement sur l'axe. Démontrer çue le 
paramètre ^p de la courbe est moyen proportionnel entre A M 
et AN, et aussi entre PM et QN. 

Soient x^^ x^ les coordonnées de P, jn jj celles de Q; on a 
et 

en comptant les coordonnées comme positives ; alors 6 pq = o 
nous donne 



i6p 
et aussi 



^îrf 



''^»=rg^='^''*- 



65. Dans la construction de l'exercice précédent, on corn- 
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plète le rectangle construit sur AP, AQ. On demande de déter^ 
miner le lieu du sommet R opposé à A. 

On a 

» = P -^ Q = % Il -4- (■2^2 — 72) I2 

ou, puisque ^2^2=1 S/'*» 

B = 7 Il ~\ 7 I2+ OJ3Ii. 

^P kP 

Le lieu est donc une parabole égale à la parabole donnée. 

66. Démontrer que le cercle décrit sur une corde focale 
comme diamètre touche la directrice et qu'un cercle décrit sur 
toute autre corde ne rencontre pas la directrice» 

Si deux points 

Ap ^p 

sont situés sur la parabole, on a 

T2 , ^î ^ ^^ïi 

•^'2 — JTî ^2 — ïr ^P 

donc — *-^— ? représente l'abscisse du point où la corde coupe 

l'axe; si c'est une corde focale, nous aurons 'Tc^y^-\~ ^p'^=^ o. 
Cela posé, l'équation de la circonférence de diamètre PQ est 

5(x — p)(x — q)=:o; 

celle de la directrice, 

\ = — pi^ 4- zig. 



k 



— 1^9 — 



Donc, 






Q— X 



et il faut 



fêHfêH-^^"'-^^'^'-''^" 



ou 



^\y\ . ^'+r* 



équation manifestement impossible, sauf dans le cas ou 
x^2 -^ ^p^ = o^ Qi alors, les deux racines étant égales, la cir- 
conférence touche la directrice. 



67. Deux paraboles ont même axe et même foyer; leurs som- 
mets sont de part et d'autre du foyer; une corde focale les 
coupe en PQ, P' Q', de telle sorte que les points se succèdent dans 
l 'ordre P, P' , F, Q, Q' . Démontier : i ° que FP . FP' — FQ . FQ' ; 

FP 
2*» que =— 7 est constant; 3° que les tangentes en P, P', Q, Q' 

forment un rectangle. 

L'équation vectorielle d'une parabole, rapportée au foyer 
comme origine, est (108] 



^fê-") 



Il + Xjlj. 



Coupons-la par la corde focale de direction 

K. =r ijcosd -f- i2sin9; 
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nous aurons 

z cosô = ^ — /?, z sinô =r.- .rj, 
d'où 

Les deux racines — r» ^» prises en valeur 

i — cosô I -4- cosô '^ 

absolue, seront les modules de FP, FQ, et Ton aura FP', FQ' 

en changeant /? en — p'. 

Les valeurs de z répondant à FP, FQ, FP', FQ' sont 

Hp — 2/? 'ip' — ^p' 

y ■ y 5 • 

I — COSÔ I -I- COSÔ 1 -h COS0 I — COSÔ 

Par conséquent : 

1» FP.FP'=rFQ.FQ'= ^, 

^ ^ sm* Q 

FP_FQ__^ 
FQ' "" FQ' "" p ' 

La direction de la tangente est donnée par 

.r, zsin9 

— ii+ij ou ii-l-ij« 

2/? 2/; 

D'après cela, les directions des tangentes en P, Q, P', Q' seront 
respectivement 

sinô — sinô 

1 — COS 9 I -+- COS 

— sinô sînô 



ïi -+-««' Z — irr7M-t-iîi 



I ■+• cosô * ' I — cosô 
ce qui démontre la troisième partie de la proposition. 

68. Si un triangle est inscrit dans une parabole, les points 
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de rencontre des côtés avec les tangentes aux sommets opposes 
sont en ligne droite. 

Soient P, Q, R les trois sommets, R' le point de rencontre 
de PQ avec la tangente en R; nous avons (108) 

p = — aH-db, q =z -1- a h- 7 b, b = — a -4- /'b, 

2 2 2 

B'r= 2P -f- (l 3)q nr R -h «(ta -h b). 

Cette équation développée nous donne, en égalant les coeffi- 
cients, 

^[P^ — q^) -^ q-^^r^-^-lLtir, z[p - q) '\- q =z r -h U, 

d'où 

r[p-^q)-.r^.. - pq 

ir — p — q 
ce qui donne, pour la valeur de r', 

iP -^^ 

1 ' — pqr , 

r'~ A H î-i— b; 

2r — p — q ir — p — q 

de même, par symétrie, 

,7-4- r 
P' 7'P 2 



n. 



ip — q — /• ip — q — r 

i^-^P 

T rp^ 2 

2 ^ ûf* — rp 

iq — r — p 2q — r — p 

Si maintenant nous posons 

7 = {p-'^]{^^ — p-7)y 
oc = {q^r){ip — q — r), 

? — [r'-p){'^^-^-p)^ 
L. — Quaterniofis, 1 I 
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il est aisé de voir que nous aurons ù la fois 

a -f- P -4- 7 = o, 
ap'-f- Pq'-|-7r'= o. 

Donc les points P', Q', R' sont en ligne droite. 



EXERCICES PROPOSES SUR LE CHAPITRE Vni. 

« 

!• Dans toute parabole, la distance du foyer à une tangente 
est moyenne proportionnelle entre ses distances au point de 
contact et au sommet de la courbe. 

2. Si la tangente en X à une parabole de foyer F rencontre 
la directrice au point D, les droites FD, FX sont rectangulaires 
entre elles. 

3. Une circonférence a pour centre le sommet A d'une para- 
bole et pour diamètre 3AF, F étant le foyer. Démontrer que 
la corde commune partage AF en deux parties égales. 

4. Une tangente quelconque à la parabole rencontre la di- 
rectrice et l'ordonnée du foyer en deux points également 
distants du foyer. 

5. F est le foyer d'une parabole, X un point quelconque de 
la courbe. Démontrer que le cercle décrit sur FX comme dia- 
mètre est tangent à la tangente au sommet. 

6. Trouver le lieu géométrique des foyers des paraboles pas- 
sant par deux points donnés et dont les axes sont parallèles à 
une direction donnée. 

7. Deux paraboles ont même directnce. Démontrer que leur 
corde commune coupe à angle droit et par le milieu la ligne 
joign«'int leurs foyers. 
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8. La portion de toute tangente à la parabole comprise entre 
deux tangentes qui se rencontrent sur la directrice est vue du 
foyer sous un angle droit. 

9. Si du point de contact d'une tangente à la parabole on 
mène une corde quelconque, et si l'on trace une parallèle à 
Taxe rencontrant la tangente, la courbe et la corde, ces trois 
points détermineront une division proportionnelle à celle déter- 
minée sur la corde par cette même parallèle à Taxe. 

10. Déterminer le lieu des points milieux des cordes focales 
d'une parabole. 

11. Soit PFQ une corde focale d'une parabole de sommet A ; 
les droites PA, QA rencontrent la directrice en P'Q'. Démon- 
trer que PQ', QP' sont parallèles à l'axe. 
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CHAPITRE IX 

FORMULES. 



Produits de deux facteurs. 

109. Nous avons précédemment établi (37), en ce 
qui concerne les produits de deux vecteurs, les quatre 
formules très importantes que voici : 

(1) 5aB = 0BA. 

(2) tlAB=^— tiBA, 

(3) AB -f- BA = 2SaB, 

(4) AB — BAZ=r^t3AB. 

Sî, au lieu de deux vecteurs, nous considérons deux 
quaternions A^By décomposés respectivement en leurs 
parties algébriques et vectorielles, Ao'\' ^i et Bo-\- B,^ 
nous aurons, en appliquant les formules (i) et (2) ci- 
dessus : 

JB z= A^Bo -^ AoBi + BoAi 4- ^AiBi-\- \S Ai Et, 
BA z=AoBo^ Ao Bi -4- Bo Ai -t- Ai Bi — \S AiBi. 

De là on déduit immédiatement 

(5) !5AB=:!$BA, 

(6) \}AB ^bBAz=i{A^Bi-hBoAi), 

(7) Ï^AB-^bBAz^nbAiBi. 



— i65 — 



Produits de trois vecteurs. 



110. Remarquons tout d'abord que, si a représente un 
vecteur et B un quaternion quelconque, l'expression 
S. A6fî est identiquement nulle, puisqu'elle indiqué la 
partie algébrique d'une quantité vectorielle. Cette ob- 
servation, faite une fois pour toutes, simplifiera beau- 
coup les développements ultérieurs. Il faudra seulement 
se rappeler qu'on pourra ajouter ou retrancher à vo- 
lonté des expressions de la forme considérée, sans ap- 
porter aux quantités aucune altération. 

Cela étant, nous voyons tout d'abord qu'on a 

S ABC =5(6 AB -h t>AB)c = S(t>AB.c) 

=:Sct>AB = J6c(0AB-l-t>AB] =: 6 CÂB, 

5 ABC = Sa(Sbc 4- t>Bc) = SaUbc 

:r=5(UAC.A) =6(0 BC -h t>Bc)A=i-6 BCA . 

Ainsi 
(8) 6abc -^ 6bca =1 6CAB, 

résultat auquel on aurait pu parvenir, plus rapidement 
peut-être, au moyen de la formule (5), en écrivant 

6. ABC = 6(a.Bc) z= 6(bC.A ) =: 6 BCA = 6(b.Ca) = 6CAB. 

On a aussi 

6 abc = 6 A l) BC = — 6 A t> CB = — 6 ACB, 

et, de plus, 

(9) 6 ABC =^ — 6 ACB := — 6cBA m: — 6 BAC, 

Ainsi, la partie réelle d'un produit de trois vecteurs 
n'est pas altérée par une permutation tournante des fac- 
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leurs, maïs elle change de signe lorsqu^on modifîe 
Tordre autrement que par une permutation tournante. 

Nous avons déjà vu (49) que 5 abc représente le vo- 
lume du parallélépipède construit sur OA, OB, OC. Si 

sont respectivement les coordonnées de A, B, C, rap- 
portés à un système d^axes rectangulaires, et si nous dé- 
veloppons le produit des trois vecteurs 

A=.rii, -^ .r,ij-+-X3i3, B=j,ii-f-Jjij-4- J3I3, 



C=Z3iIi-f- Z,IjH- Z3I 



39 



on voit immédiatement qu^on aura, en vertu des con- 
ventions fondamentales sur les unités i|, I2) 131 



(.0) 



5 ABC = 



J7j .'iTj J73 



Xl Xt Xz 



z. 



Soit sous cette forme de déterminant, soit au moyen 
des formules précédentes, on voit se confirmer les règles 
sur les signes des volumes, indiquées au n® 49. 



m. Nous avons 



tÏABC = 



Or 



Iabc = 




" 


: AÔBC -h 


U,A 


Ubg 


ABC 


A0BG-h aUbC, 










GBA 


(0Cb)aH- (ticBJA : 




AÔBC — 


ilBC 


.A. 



De là, par addition, et en tenant compte de la for- 
mule (4)> 

ABC -f- GBA = 2A0BG -f- 2t3[A)3Bc], 
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c'est-à-dire 

(il) ABC -f- CBA = l\) ABC. 

Si dans celle formule, tout à fait générale, on per- 
mute les lettres A et c, le premier membre ne change 
pas; donc 

(12) bABG = i)cBA. 

On a aussi 

tiABC — cÔAB -4- t>(t>AB.c) =:rcSAB--U.cl)AB, 
t> CAB = C 6 AB -fU . C t> AB, 

et de là, par addition, 

(13) lÎABC -+- ticAB = 2c6aB. 

On peut écrire 

ti .aI)bC=: I t>A{BC — Cb) = ^ (t> ABC H- t> CAB — l) CAB — UaGb), 

ou, en vertu delà formule (i3) qui précède, 

(i4) U-aUbc^t cSab — bSac. 

En permutant circulairement les lettres A, b, c, puis 
ajoutant, cette formule (i4) nous donne 

(15) t>(At>BC4- bUcA-I- ct>AB):=0. 

Si nous substituons dans la valeur de Uabc, écrite au 
commencement du présent numéro, l'expression (i4)r 
nous aurons 

(16) 1ÎABC = a6bC — BÔAC-f-CÔAB, 

formule importante sur laquelle se vérifie immédiate- 
ment la relation (12). En faisant usage, au contraire, 
de la relation ( i a ), on arriverait directement à la formule 
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(i6) au moyen de Tidentilé évidente 

ABC -+- CBA = a(bC -f- ce) — b(aC -h Ca) -+- c(aB -f B\). 

Enfîn, si nous remplaçons A par 1)ab dans la for- 
mule (i4)f nous obtenons 

U(UabI)bg) = cS(t>AB.B) — b$()3ab.g) := gjSabb — bSarc, 
ou 

(17) t> ( t> AB t> BC ) = — B 6 ABC. 

H2. On a 

5abc = BàIIbc. 

Donc, en vertu des formules (8), 

5(aI)bC -4- bIIca -f-cIJAB) = 3 6 ABC, 

et, par addition avec la formule (i5), 

(18) aUbC -f-BUcA -H cUaB =3 3^ABC. 

Produits de quatre vecteurs. — Décomposition d'un vecteur 

suivant trois directions. 

113. Dans la formule (i4)> remplaçons a par Uau. Il 
viendra 

(19) l) [UadIIbc] = C^ADB — BÔaDC. 

De là, par un simple changement de lettres, 
ti [IIbgIIad] '-=z dBbca — aSbcd, 
et, en ajoutant avec (12), 

D BCA — A 6 BCD — B 5 ADC -f- G 6 ADB =: G, 

relation à laquelle on peut donner Tune des deux formes 

A 6 BCD — B0ACD H- g6aBD — Dt^ABG = O, 



{^o) 



A0BCD — D0ABC -f G0DAB — B0CDA = O. 
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En remplaçant d par x, cette relation peut encore 



s'écrire 



(21) xSabc m aSbcx -f- bScax -h cSabx. 

Sous cette forme, elle est d'une grande utilité, car elle 
fournit, comme on le voit, le moyen de décomposer un 
vecteur quelconque x suivant les directions des trois vec- 
teurs A, B, c. 

C'est en quelque sorte l'établissement d'un système 
de coordonnées arbitraires ; et en parlant de là, il serait 
facile de trouver les formules habituelles de transfor- 
mation d'un svstème à un autre. 

Si cependant A, b, c étaient coplanaires, la relation (21) 
ne donnerait plus la décomposition indiquée, le premier 
membre se réduisant à zéro; et en supposant que x, à, 
B, c soient coplanaires, chacun des termes de la rela- 
tion (21) s'évanouirait séparément. 

114. Les trois vecteurs IIbc, 11ca,Dab ne sont pas co- 
planaires en général. Nous pourrons donc ordinairement 
décomposer suivant ces trois directions un vecteur quel- 
conque. C'est ce que nous allons essayer de faire, et cela 
nous fournira en même temps de nouvelles relations sur 
les produits dans lesquels entrent quatre vecteurs en 
général. 

Écrivons donc 

X = aUBC-l- jSticA + '/Uab. 

Si nous opérons par 6. a X, il viendra évidemment 

et nous aurons deux relations analogues en (3, y. 

Substituant ces expressions de a, P, y, dans la va- 
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leur de x, 

(22) x6abc = UbcSax-i- bcA^Bx -f- llàB0CX. 

Si nous remplaçons dans cette formule x par d, puis 
si nous effectuons des permutations circulaires succes- 
sives entre les lettres a, b, g, d, nous aurons, par addi- 
tion, 

( AdBGD-4- B$CUA + cdDAB + D$ABG 
' ( =2(IIabScu-t- IJbc5dA-+- bcD^AB-f-lÏDASBc). 

Donnons encore, sans plus de détails, les formules 
ci-dessous, qui résultent immédiatement des précé- 
dentes, 

, -^ ( 6aBCD rr: 6(a0BC — B ^AC -h G^AB j D 

(24) 

f =:0AbScd — dAC0BD + SadSbG, 

/ Ô(IIab.IIgd) =6(ab — Sab)(cd — Sgi)) 

(25) \ = 0ABCD 0Ab6cO 

== 6ad6bg — 6ac6bd. 

Produits de plusieurs vecteurs. 
H5. Reprenons la formule du n*^ 48, 

CJ ( AB . . . GH ) = [ I )'* HO . . . BA. 

On peut récrire 

SaB. . .OH — IIaB. . .GH 1= ( — ij^HG. . .BA. 

Si nous la combinons avec l'identité 

0AB. . .GH 4- lÏAB. . .GH nz AB. . .GH, 

il viendra, d*une manière générale, 

( 26AB. . .GH r= AB. . .GH -f- ( — l)'*HG...BA, 

( ^" ) ) u 

( 21)aB. . .GH= AB. . .GH — ( — Ij'^HG. . .BA» 
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De là encore 

(27) JSaB. . .GH = ( — ij^'ÔHO. . .BA, 

(28) UaB. . .GH =r — ( — IJ'^UhG. . .B.i. 

Plusieurs des relations précédemment obtenues ne 
sont que des cas particuliers de celles-ci. 

# 

Rotation&. 

H6. Si on fait tourner d'un angle quelconque 2 a, au- 
tour d'un axe a, un vecteur B| parallèle à cet axe, il ne 
subira aucune modification. En le désignant par r, 
après la rotation, on a donc 



I 



B j Rj, 



et on peut écrire, par exemple, 



r'j Z= A""^BiA", 



puisque R| est parallèle à a. 

Si on impose la même rotation au vecteur Rj perpen- 
diculaire à A, ce vecteur deviendra évidemment 



R j Bj A • 



Cette expression peut aussi s'écrire 

r', = A~"R2A"=r: (cOSa — A sillaJRjA'zrr COSaRjA" — sinaARjA" 
=zz R2(coSa -h A sina) A"r= R2A*", 

car ARo = — OjA, les deux vecteurs étant perpendicu- 
laires (38). 

On voit donc qu'un vecteur r quelconque, pouvant se 
décomposer en Rj et R2, sera représenté après la rota- 
tion par 

(29) e' = a-*ra*— ^-* n^, 
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si nous désignons par A\^ verseur a*, ou même un qua- 
ternion de même axe et de même argument. 

Si nous soumettons à la même opération, non plus un 
vecteur r, mais une biradiale représentée parle quater- 
nion li, il est visible que 

représentera ce qu'est devenue la biradiale R après la 
rotation. 

C'est dans ce sens, d'une manière générale, que nous 
pouvons considérer l'opération A"^ ( ) A comme re- 
présentant une rotation, quelle que soit l'expression 
géométrique qui figure dans les parenthèses. 

H7. Si à une rotation a** en succède une autre b-^, 
puis une troisième et ainsi de suite, la résultante sera 
évidemment 

si nous posons ABC , . . = Q. 

On voit ainsi que la composition des rotations se tra- 
duit par une multiplication de biradiales et que l'ordre 
des rotations influe sur le résultat. 

Pour des rotations infiniment petites, a* peut s'écrire 
I -h A a en négligeant les infiniment petits d'ordres su- 
périeurs. La rotation résultante de plusieurs rotations 
est donc, avec la même approximation, 

(l-f-Aa)(l-f-B/3)... = I-f-A3t-f-B^-f-..., 

si bien que l'axe de cette résultante se trouve représenté 
en grandeur et direction par a a -I- b (3 4- ... . 

Nous bornerons là ces notions très sommaires, qui pré- 
sentent surtout un grand intérêt dans les applications 
mécaniques. 
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EXERCICES. 

69. Trouver la condition pour que les hauteurs d'un tétraèdre 
se renco/itfent. 

Soit OABC le tétraèdre (OA=:a, OB=:b, OC = c). Les 
hauteurs issues de A et de B peuvent s'exprimer, en direction, 
par Ubc, Uca. Si elles se rencontrent, les trois vecteurs b — a, 
iî Bc, Il CA seront coplanaires. Donc 

0(b — ajUbcU ca = o, 
c'est-à-dire 

6(b — A)ti(llBC Uca) =o; 

or 

U (Ubc.Uca) = — c6bca [formule (17)], 
et par conséquent la condition devient 

Sbc = Sac, (c — b)* — b' — c^=z (c — a)* — a* — c*, 

(C— b)*4-a'=:: (c— A)*-h B*, 

ou enfin 

gr^BC -+- gr^OA = gr«AC -f- gr»OB, 

ce qui exprime que la somme des carrés de chaque couple 
d'arêtes opposées est la même Cette condition est nécessaire et 
suffisante. 

70. Si deux tétraèdres ABCD, A'B'C'D' àont tels que les 
droites AA', BB', CC, DD' concourent en un même point 0, les 
intersections des plans des faces correspondantes sont situées 
dans un même plan. 

Posons 

OA=:a, OB=r:B, ... et OA'=:-A, OB'=-=B, .... 

a p 
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Le plan ABC est (60] perj^endiculaire au vecteur 

L = b AB -+- tt BC -+- b CA . 

De même A' B' C est perpeudiculaire à 

4, AB 4, BC 4-CA 

a p p 7 7 « 

on à 

M = 7 b AB 4- a U BC -f- jS II CA. 

L'intersection des plans ABC, A' B' C est donc parallèle au 
vecteur b lm, c'est-à-dire [formule (17)], si on néglige un facteur 
réel, à 

u'm (j6 — 7)a -f- (7 — «)b -f- (a — P)c. 

On a de même, par permutations tournantes des lettres, trois 
vecteurs a', b', c', parallèles aux intersections des autres faces, 
et Ton vérifie sans peine que 

Sa'b'c'i^Sb'c'd'^: ... =0, 

ce qui montre bien que les quatre vecteurs a', b', c', d' sontco- 
planaires, c'est-à-dire que les intersections sont elles-mêmes 
dans un seul plan. 

71. Soient OyA,B,C, D,£ six points quelconques ; i^a^^by • • 
les volumes des tétraèdres BCDE, CDEA, , , , en grandeurs et en 
signes; OA', OB', OC, . . . les projections de OA, OB, OC, . . . 
sur une direction fixe quelconque OX. Démontrer qu'on a 

VaOM -\- nOh' -h ... =0. 
Foi^mons la quantité 

a6(BC.BD.BE) = a0(c — b)(d — b)(e — b). 
Elle se réduit à 

A 6 (CDE — DEB -f- EBC — BCO ) . 
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Si nous formons les quatre quantités analogues et si nous jijou- 
tons, nous voyons, en tenant compte de la formule (20), que la 
somme s'annule. Donc, à un facteur constant près, 

P/A H- C^B -h . . . rzr O. 

Si K est un vecteur unitaire suivant OX, il nous suffit d'opérer 
par . K X pour que la relation précédente nous donne l'égalité 
en démonstration. 

72. On donne trois plans et V orientation du quatrième; dé- 
terminer l'équation de ce dernier plan de telle manière que les 
quatre plans se rencontrent en un même point. 

Soient 

les équations des trois premiers plans, x le vecteur du point 
d'intersection commun ; d un vecteur de longueur quelconque, 
perpendiculaire au quatrième plan. Alors, l'équation de ce der- 
nier plan est de la forme .$ dx = d. Mais, en vertu de la for- 
mule (22] et des équations des trois premiers plans, nous 
avons 

xdABC = a b BC -f- 6 U CA 4- ctlAB. 

Opérant par 0. d X, en tenant compte de la quatrième équa- 
tion, 

Cette relation donne la valeur de d, et par conséquent l'équa- 
tion cherchée. ^ 

73. Si Von représente les aires des faces d*un tétraèdre par des 
vecteurs perpendiculaires à ces faces et dirigés tous vers /Vx- 
térieur ou tous vers l* intérieur^ la somme de tous ces vecteurs 
est nulle. 

Soient a, b, c, d les vecteurs des quatre sommets. Les vec- 
teurs représentant les faces ABC, CDD, DBA, ACD seront, au 
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facteur I près, Iï(a — b) (c — b), ... et, en développant ces ex- 
pressions, on voit immédiatement que la somme est nulle. 

CoROLLAiBE. — Il £n est de même pour un polyèdre quel- 
conque, ce polyèdre pouvant se décomposer en tétraèdres, et les 
faces contiguës donnant lieu à des vecteurs égaux et de signes 
contraires. 

Nous avons déjà démontré plus haut cette propriété (p. 83) ; 
mais il nous a semblé qu'il pouvait être intéressant de la re- 
produire ici, à titre d'application des formules. 

74. Si d'un point fixe on mène jusqu'à un plan fiare trois vec- 
teurs rectangulaires quelconques, la somme des inverses des 
carrés de leurs longueurs est constante. 

Soient le point fixe, D le pied de la perpendiculaire OD sur 
le plan fixe, OA, OB, OC les trois vecteurs rectangulaires. 
Posons 

OD = n = .rA -h JB -+- 3c; 

alors (14) 

X -h ^- -f- z =: I . 



Mais si Bdx = // est l'équation du plan fixe, on a, en rem- 
plaçait X successivement par a, b, c et en tenant compte de ce 
que les trois vecteurs sont rectangulaires, 

jo iJ ^^ yii^ =: zc^ =z d. 
Donc 

,, I I I \ T I T I 



EXERCICES PROPOSES SUR LE CHAPITRE IX. 

Démontrer les identités suivantes : 

1. 0(a -4- B)(B-t- c)(c-4- a)=:20abc. 
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2. 5.UA.IilÏBclïcAz;::i — (SaBc)'. 

3. j6.U(i)ABUllCiU(tJucUcA)lï(DcAtiAB; _ - ^ABCi^ 

4. 6[UbcIJca) — c^Bab — 6bc6ca. 

5. A*B^i:î=3:;DABc)*— (SaBc)^ 

6. A^B^C^-:A*(SBCj*+B'(ScA)^-hC^(SA3j2 (6aBc)» 

— 26AB6BcdcA. 

7. ScUaBC zz: G-6aB. 

8. (ABc)"=iÀ'B'c*-'r 2ABcSaBC. 

9. J6(UABcbBCAticAB) := | 5ab6bG0Ca6 ABC. 

10. £iax6bco — ^BxôcDA -f- 6cx5uAB — 5dx0abc =^ O. 



11. [ABc]*rr: 



2A*Jl*C--|- A^(bc)^ 

-f b«(ac)«-I- c^x-bY 



4ao0ab$bc. 

( Hamilton.) 



12. dUabg -}- aUbcd 4- bUcda 4- gUdab — . 40abcd. 



13. L'expression 

IIabUcd -i tiAct)i)B H- UadDbg 

représente un vecteur. Interprétation géome'trique. 

( Tait. ) 

14. Le volume d'un tétraèdre ABCD peut se rapporter à un 
point Çixe quelconque en l'écrivant 

OAEC — OBCD H- OCDA — ODAB. 

15. Si les quatre points A, B, C, D sont coplanaires et si «, (3, 
Vi S sont les aires des triangles BCD, CDA, . . . , on a 



Aa — bP 4- Cy — D<^ r=: o. 
L. — Quaternions, 



I *> 
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16. Exprimer la relation entre les côtés d'un triangle sphë- 
rique et les angles opposés. 

17. OABC est un tétraèdre, X un point de la face ABC; on 
mène XAi,XB|,XCi parallèles à OA, OB, OC jusqu'à la ren- 
contre des faces opposées. Démontrer qu'on aura 

XA, XB, XC, 

+ -^~ = I . 



OA OB OC 

i8. ABCD est un tétraèdre, O un point fixe; onjoint AO,... 
qui rencontrent les faces opposées en Ai, ... . Démontrer qu'on 
aura 

O^ OB, OC, OD, _ 

AÂi "^ br[ "^ ce, ~^ dd7 — ' * 

i9. OX, OY sont deux demi-diamètres conjugués d'une el- 
lipse; il en est de même de OX',OY'. Démontrer que les 
triangles XOX', YOY' sont équivalents. 

20. La pression étant uniforme dans une masse fluide, tout 
corps immergé, de forme polyédrique, ne peut être soumis à 
aucun couple par le fait des pressions. 

21. Trouver les conditions pour que trois plans, dont on 
donne les équations, se coupent suivant une ligne droite. 

22. Former l'équation de la surface décrite par une droite 
qui reste toujours perpendiculaire à une droite donnée, en s'ap- 
puyant sur deux droites données. 

23. Former l'équation d'une droite rencontrant à angles 
droits deux droites données. 

2^. Soient 

(Lx :^ €a = ^Br= I et !^MRX = 0, 
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Montrer qu'on a 

S.U[x - a)II(x - b) = i/-(i - 6ab). 

Interprétation géométrique . 

25. Deux points se meuvent uniformément en ligne droite. 
Etudier le mouvement relatif de l'un par rapport à l'autre. Dé- 
terminer Tinstant où la distance des deux points est minimum. 

26. Une droite de longueur donnée se meut en s*a])puyant 
sur deux circonférences dans le même plan. Trouver Téquation 
du lieu que décrit un point de cette droite. 

27. Lieu des points d'où une droite de longueur donnée est 
vue sous un angle donné. 

■ 

28. Discuter les courbes représentées par l'équation 

A -h .TB -\- X^C 

X =z > 

a -h ,cO H- X* c 

A, B,c, a. If, c étant donnés. 

29. Toute rotation peut se décomposer en deux autres d'une 
demi-révolution chacune. 

30. Donner la formule générale des rotations successives 
autour de trois axes rectangulaires. 
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CHAPITRE X. 

ÉQUATIONS DU PREMIER DEGRÉ. 



Équation générale du premier degré. 

H8. Une équation du premier degré, par rapport à 
un quaternion inconnu X, est celle qui contient ce qua- 
ternion à la première puissance, avec des quaternions 
connus, soit isolément, soit sous les caractéristiques 
6 ou U. 

Cette équation aura donc la forme 

Le troisième terme rentre dans les deux premiers si 
l'on remplace \)^"XB" par A"XB"—SA"XB", de 
sorte qu'on a 

(i) IJXB-^ICSA'XB—F. 

Pour résoudre celte équation, on décompose les qua- 
ternions en leurs parties réelles et vectorielles. Des cal- 
culs faciles, bien qu'un peu longs, et dans le détail 
desquels nous n'entrerons pas ici, montrent que la 
partie réelle Xq et la partie vectorielle x du quater- 
nion X s'obtiennent séparément, savoir : Xq parles pro- 
cédés les plus ordinaires quand on connaît x, et x par 
une équation de la forme 

(?) ZnÔAX 4- U Çx =3 c. 
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Toute la question est donc ramenée à la résolution de 
celte équation, dans laquelle Tinconnue est maintenant 
un vecteur. 

119. Désignons par *x le premier membre de Téqua- 
tion (2). Cette fonction est du premier degré en x et 
représente un vecteur : nous dirons que c'est une fonc- 
tion vectorielle et linéaire. 

Si par le symbole *""* nous représentons la fonction 
inverse àe^, c'est-à-dire telle que *~*(*x)=r. x, nous 
voyons que, l'équation (2) pouvant s'écrire *x== c, on 
en tirera x = *~* c. Le problème consiste donc à déter- 
miner celle fonction inverse *~*. 

Remarquons en passant que les opérations *""* et * 
sont commutatives, ce que nous exprimerons symboli- 
quement par la relation 

Principales propriétés des fonctions 4>. — Fonctions conjuguées.' 

120. Toute fonction *, définie par le premier membre 
de l'équation (2), jouît évidemment, d'après sa forme 
même, des propriétés suivantes : 

1" *(x-h Y + . . .) =*X 4- *Y -I-. . .. 

2*^ rf*x== *(ix; cette propriété est une conséquence 
immédiate de la précédente. 

3" *ax = a*x, a étant une quantité réelle. 

» 

121. La fonction *(*x) sera représentée par *2x. 
De même l'application, n fois répétée, de l'opération 
représentée par cette fonction * sera désignée par *"x. 

Par analogie *~* (*""'x) = ^""^x, et en général nous 
aurons le symbole ^^''x. 
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Il est clair que 

l'ordre des opérations n'influant d'ailleurs en rien sur le 
résultat. 

122. Reprenons la fonction vectorielle 

(3) *x = 2BSAX-hbÇx; 

opérons par0, y X, y étant un autre vecteur quelconque. 
Il viendra 

Sy*x = 26ybSax -hBrbQx 

= 2Sxa0by-h5y((?o-*- Q/)x 
r=26xASBY 4-0x{Ço— Ç/JY, 
ou 

j6iY*X==5x(2A0BY + llQY), 

c'est-à-dire 

(4) 5y*x = 0x*'y, 
si nous posons 

(5) *'y — SaSby -h bQr. 

La fonction *' est dite la conjuguée de * ; elle en dif- 
fère, comme on le voit, par l'échange des lettres a et b, 
et aussi par le changement du quaternion Q en son 
conjugué. Il est évident que réciproquement * est la 
conjuguée de *', par cette définition même. 

La propriété caractéristique des fonctions vecto- 
rielles linéaires conjuguées se trouve définie par la rela- 
tion (4). 

123. Lorsque *'= *, on dit que la fonction * est 
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conjuguée à elle-même. S'il n'en est pas ainsi, on a, par 
la définition (4)i 

la propriété s'appliquant à tous les vecteurs possibles. 
Donc, ajoutant avec (4), 

5y(* +*')x = Sx[* -f-*')T, 

ce qui montre que la fonction * -h *' est toujours con- 
juguée à elle-même. 
De plus, 

J6x*X = 0X*'x ou Sx[^ — *')xnrO. 

Donc (* — *')x est perpendiculaire àx, ou 

(*~*')x= Udx. 
Par conséquent, 

*X=:|[* + 4)') X-f-|(<ï> — 4>')x = !(* + *') X -f-|llDX. 

Cela nous montre que toute fonction vectorielle et 
linéaire de x ne diffère d'une fonction conjuguée à 
elle-même que par un terme de la forme Udx. 

Si la fonction * est conjuguée à elle-même, le vec- 
teur D s'annule évidemment*. 

L'application successive des deux opérations *, V, 
répondant à des fonctions vectorielles et linéaires, a 
pour résultat une nouvelle fonction linéaire et vecto- 
rielle, comme on le voit immédiatement par le calcul en 
développant les termes. 

Gela étant, la fonction *4»', comme * -f- *', est con- 
juguée à elle-même; car, d'après (4), 

Sx4>*'y r= 6*'y*'x = S*'x*' y z= Sy4>*'x. 
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Remarquons enfin que la fonction ^ -h g est vecto- 
rielle et linéaire, comme*, et que sa conjuguée est*'-!- g", 
si celle de * est 4»'. 

Nous bornons là, pour Tinstant, l'énoncé des nom- 
breuses et intéressantes propriétés que possèdent les 
fonctions *. 

Inversion de la fonction ^. — Première méthode. 

124. Tout vecteur, en général, peut s'exprimer par 
la somme de trois vecteurs non coplanaires quelconques, 
multipliés par des coefficients réels. Or x, *x, *-x sont 
généralement non coplanaires. On pourra donc exprimer 
le vecteur *'x sous la forme 

(6) *^X :i::^ ÀX -f pt*X -{- V**X. 

Si Ton opère sur cette relation par *~*, c'est-à-dire si 
l'on remplace x par *""*x, on aura 

*-X — : >*~*X + pX -h V*X, 
["j) >*~^X rrr ^ax -}- V*X — *'x. 

La fonction *~* se trouve donc exprimée ainsi au moyen 
d'opérations directes. 

Les quantités réelles A, |t/, v, indépendantes de x, pour- 
ront se déterminer en remplaçant successivement x par 
trois vecteurs connus quelconques, et en résolvant les 
trois équations résultantes. 

125. Il reste à voir que cette solution générale s'ap- 
plique également aux cas particuliers qui peuvent se 
présenter. 

Tout d'abord, si *x est parallèle à x, et par consé- 
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quent de la forme Ax, on aura *^x == A'x, c'est-à-dire la 
relation (6) lorsque /Jt et v sont nuls. 

Si X, *x, *^x sont coplanaires, on peut écrire 

d'où 

ce qui rentre encore dans la formule (6), dont l'usage 
est ainsi tout à fait général. 

Si dans l'équation (7) on avait X=:o(|:x^o), on au- 
rait, en opérant encore par *""', 

— li^~^x z=:vX — *x. 

Si X = o, p. := o, il vient enfin 



EXERCICE. 

75. Effectuer r inversion de la /onction 

Cette fonction particulière a une grande importance dans l'étude 
des surfaces à centre du second ordre. 

Si nous y remplaçons successivement x par ij, I2, I3, nous 
ayons 

*I, — flrjli, *Ij— rt|l2, *l3=rt!^l3. 

De là, 

$'ii rzzrrtjij, . . . , et de même 4»'i, = rt^Ji!, . . . 

L'équation (6) nous donnera donc 
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Donc a\, a\^ a\ sont les racines de l'équation 



et, par conséquent, 
On aura ainsi 

relation qui peut encore s'écrire 



(<ï,_«J)(4.-«2)(^_^2)x^O. 



On en tire 



a\a\a\^-^y.= ( 



a\a\ 



c'est-à-dire l'inversion de la fonction * ou la solution de l'équa- 
tion *x = c. 



Inversion de la fonction $. — Méthode d'Hamilton. 



126. Soient l, m deux vecteurs tels qu'on ait 



(8) 



*x = IIlm; 



on tire immédiatement de là 



0L*X = O, 6M$X=rO, 

et, par Tintroduction de la fonction conjuguée *' (122), 

0X*'Lr=:O, 6x*'m=:0. 



Le vecteur x est donc perpendiculaire à *'l et à * m, 
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c'est-à-dire à l'axe du quaternion ♦'l*'m. Ainsi , 

(9) iwx = 1î*'l*'m. 

Or, d'après la relation (8), x = ♦"' IJlm; donc 

(10) /W*-*lÎLM = tl*'L*'M. 

Il s'agit à présent, pour tirer de là l'inversion de *, 
de déterminer la constante m et d'exprimer le second 
membre en fonction du vecteur Ulm. 

Soit w un vecteur quelconque, non coplanaire avec 
L et M. Opérons sur ( i o ) par 6 , *'» x, en tenant compte 
des relations précédentes et de la propriété fondamen- 
tale des fonctions conjuguées ; nous aurons 

Delà 

II m =z • 

^ ' Slmn 

Cette quantité m est indépendante des valeurs parti- 
culières de L, M, N. En effet, si on remplace l par l -f- ^m, 
le numérateur et le dénominateur restent séparément 
invariables. Donc on peut ainsi, par des modifications 
successives, amener les vecteurs l, m, n à trois valeurs 
quelconques, sans que m soit altérée. 

Changeons maintenant * en * -f- g- dans l'équation (10), 
g' étant un nombre réel quelconque. Si nous appelons nig 
ce que devient la constante m par cette transformation, 
nous aurons 



[11) I r=lJ*'L*'M + ^b(L*'M-f-*'L.M;-+-^*bLM 



^ f m^-^ -h gT f-^'j^LM, 
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en posant pour l'instant 

sauf à étudier tout à l'heure ce qu'est cette fonction T 
D'après la relation (i i), nous avons 

(13 m„=z 

rrii et m2 sont deux nouveaux coefficients réels, dont les 
valeurs 

6 ( L *' M *' N + M *' N *' L -f- N *' L *' M ) 

/Wjr= » 

. 4JLMN 

(i4) ^ , 

' 5(mn*'l -!- NL$ M H- lm*'n) 

jfl^r^z ^^^ 

J9LMN 

sont, tout comme m, indépendantes de l, m, n. 

Actuellement, substituons à m^ sa valeur dans la re- 
lation (12), pui^ opérons par ^-\- gj et il nous restera 
l'égalité 

[m H- m^g + w,^«-i- g^j^LM 

c'est-à-dire, en supprimant les termes identiques et 
identifiant les coefficients de g et de g^^ que nous au- 
rons les deux égalités symboliques 

La seconde nous donne T = /Wo — * et nous monlre, en 
conséquence, que la fonction ^ est, elle aussi, vecto- 
rielle linéaire. 

De plus, l'élimination de ^ entre les deux équa- 
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lions (i5) donne 

(i6) m^~^=zmi — Wj* -h **. 

Cette dernière équation symbolique nous fournit la so- 
lution complète des équations vectorielles linéaires par 
la méthode d'Hamilton, que nous venons d^exposer. 

127. Tout le problème, on le voit, se ramène à la 
détermination des valeurs réelles m, Wj, Wj, Lorsque 
ces coefficients sont déterminés, l'équation symbo- 
lique (i6), et par conséquent 

(17) *^ — /;/j*^+/?2l$ — /«rzro, 

est satisfaite, c'est-à-dire qu'on a 

(18) (*' — /W2**-I-/Wi* — /w)x=^o, 

quel que soit le vecteur x. 

Si nous formons l'équation du troisième degré 

(19) S^ — Wji* -4- /72i S — /;/ r=: O, 

et que nous en appelions les racines .Çj, ^2> -^3? l'équa- 
tion ci-dessus pourra s'écrire sous forme symbolique : 

(-20) (* — J,)(*— .Vj)^* — .Ç3) =0. 

Directions principales. 

128. Cherchons la condition pour que x soit parallèle 
à *x, c'est-à-dire pour que l'opération * appliquée à un 
vecteur n'en altère pas la direction. Nous devrons 
avoir 

(2j) *X = 2X 0:1 Ux*XrriO. 



' 
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Delà 

et par conséquent, en substituant dans Téquation fon- 
damentale (i8), 

( 5* — W, Z* -f- /Tîj 3 — //J ) X = o, 

si bien que z doit être l'une des trois racines ^0.^2)^3 de 
réquatîon (19). 

L'une de ces racines au moins est réelle, puisque l'é- 
quation est du troisième degré. Supposons pour un in- 
stant qu'elles le soient toutes les trois. 

La solution du problème sera donc donnée nécessai- 
rement par l'une quelconque des directions X|,X2,X3 
qui satisfont aux conditions 

{12] (*— Ji)xi=ro, ;*— Jj)Xj==0, (* — JajXjZnO. 

Décomposons x, vecteur quelconque, suivant ces 
trois directions X| ,X2, X3, que nous appellerons directions 
principales. Nous aurons 

(23) X r= «iXi-4-ajXj4- «3X3. 

opérant par * — 5| , en tenant compte des condi- 
tions (22), 

( * — 5i ) X = aj (.Çj — ^, ) X, -f- aa ( ^3 — 5i ) Xj. 

Ainsi, l'opération * — ^1 fait perdre à un vecteur x 
quelconque sa composante parallèle à X| . 
Opérant de nouveau par * — ^1, il vient 



(^4) 



( * — 5i ) ( * — .^2 ) X =r «3 ( J3 — Tj^, ;.f3 — .Tj ) X3, 

et de même 
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Les trois directions principales sont donc fournies par 
les expressions suivantes, quel que soit x, 

(25) (<ï,_,j)(*--,3}x, 

( ($_5,)(*-.V3)x, 

toutes les fois que les racines 5|, $2, s^ sont inégales. 

Il importe d'établir qu'on aura bien ainsi toutes les 
directions. En d'autres termes, il n'y a pas deux direc- 
tions différentes qui puissent donner, par exemple, 

(* — Ji)Xi= O, (* — ^iJYirziO. 

En effet, si une pareille direction ¥< existait, en de- 
hors de Xi, nous décomposerions x suivant Yi,X2 et X3, 
et, formant la quantité (* — *'8)(* — 53)x, comme ci- 
dessus, nous aurions 

(*--.Vj)(* — .V3)x: = ^i(5i — jj)(^i — .VjJYi; 
d'où l'identité 

(26) ai(5i~ j,)(ji-^3)Xi=pi(ii— J2;(ji — JjJYl, 

qui ne peut subsister, Xi et Yj ayant des directions dif- 
férentes, qu'autant qu'on a 

c'est-à-dJre que si les racines ne sont pas différentes les 
unes des autres. 

Prenons maintenant l'hypothèse de deux racines 
égales, ^2= ^3 P^ir exemple. Si nous opérons par * — Sf 
sur l'équation (aS), nous aurons 

(27) (*— Jjjx — ai(ji — 5,)Xi, 

en admettant que la direction X3 satisfasse, comme Xj, à 
la condition *x— -5jX. 



Donc la direction Xi sera donnée par (♦ — ^2) x, quel 
que soit X. 

Si nous opérons au contraire par * — ^1 siircette même 
équation (îS), il vient 

Ainsi, un vecteur quelconque v dans le plan (xoXj) 
est donné en direction par (* — «^i)x, quelque soitx. 11 
est d'ailleurs évident que tout vecteur dans ce plan sa- 
tisfait à la condition (* — ^2)^ = 0. 

Enfin, si les trois racines .9 j,.^,, 53 sont égales, il est 
clair qu'en opérant par * — St sur l'équation (aS), on 
obtient 

c'est-à-dire que tout vecteur de l'espace est une direc- 
tion principale. 

Dans le cas où deux racines seraient imaginaires, on 
n'aurait plus qu'une seule direction principale au Heu 
de trois. Les autres, substituées dans les formules (aS), 
donneraient, comme directions, des bivecteurs {*). 

129. Dans le cas où les racines de l'équation (19) sont 
réelles et inégales, les trois directions principales Xi, X2, 
X3 forment unlrièdre, que nous pouvons appeler ^r/èrf/'c 
principal. 

Puisque nous avons identiquement («î» — ,Çj)xi=o, 
nous aurons aussi 

(9.9) 6x(* — .fi)Xi:^=0, 



( ' ) Hamilton et Tait dcsi(;nciit respectivement par t /vecteurs et biqua- 

tertiions des expressions de la forme AH-By/ — i et -^ -f- B yj — i, yj—i 
étant l'unité imaginaire do rAl(>[èbre ordinaire. 
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quelque soit x; c'est-à-dire, en vertu de la relation (4) 

(3o) 5xi(*' — *i)xz=o. 

Ainsi, tout vecteur de la forme ( *' — Vj ) x est perpen- 
diculaire à Xi- De même, tout vecteur (*' — 52)x est 
perpendiculaire à X2. 

Par conséquent, le vecteur (*' — "^i)(*' — Si)'^^ dont 
nous désignerons la direction par X3, est à la fois per- 
pendiculaire à Xi et Xj. 

De même les directions 

(*' — 5i);*' — jjjx et (*' — ^j)(*'— s^jX, 

ou Xj et x', sont perpendiculaires aux plans (xjXa) et 
(X2X3) respectivement. 

Le trièdre formé par x, , Xg, Xg est donc supplémen- 
taire du trièdre principal. Nous pourrons l'appeler 
trièdre principal conjugué. C'est le trièdre principal de 
la fonction 4^, et il est manifeste que le premier est, réci- 
proquement, le conjugué du second. 

130. Supposons maintenant que la fonction consi- 
dérée * soit conjuguée à elle-même. Nous allons démon- 
trer qu'alors les trois racines de l'équation (19) sont 
nécessairement réelles. 

Soit en effet Si -h t^ y' — i l'une de ces racines, et ap- 
pelons Xi 4- Yi\ — I la valeur qui en résulte, en vertu 
de la première équation (24), pour le bivecteur corres- 
pondant. 

Nous aurons, en vertu de la première relation (22), 

*(xi-HTtV^— 1) = {s^-h f,v' — i;(xi-+-Ytv--0> 

relation qui se dédouble de la manière suivante î 

*Xi=i: *,Xi— /jY,, *Y, = J,Yi-t-/iX,. 
L. — Quaternions, 1 3 
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Opérant respectivement par j6.YiX et è.XjX, puis 
retranchant membre à membre, nous aurons, en appli- 
quant la formule ( 4 ) , 

Xi et Yi ne s'annulant pas tous deux, ilfaut donc ^i= o, 
ce qui démontre bien la réalité des racines de Téquation 
en s. 

131. Soit toujours une fonction 4> conjuguée à elle- 
même et appelons comme ci-dessus Xi, X2, X3 les direc- 
tions principales, qui seront toujours données par la 
même méthode, mais qui, toutes trois, seront ici néces- 
sairement réelles. 

Nous aurons encore Téquation (29), mais nous en dé- 
duirons, au lieu de (3o), 

(3i) [6x,(* — fi)x = o, 

quel que soit x. 

Or, d'après les formules (25), les directions X2 et X3 
son t de la forme ( * — ^1 ) x. Donc Xi est à la fois perpen- 
diculaire à X2 et à X3. On établirait de même que X2 est 
perpendiculaire à X3, et l'on \oit, par conséquent, que le 
trièdre principal est trirectangle. Il est d'ailleurs évi- 
demment identique avec son conjugué. 

132. Si Ton écrit encore x, comme plus haut, sous la 
forme 

X rrr «iXi + «2X2 -f- «3 X3, 

on aura 

c'est-à-dire, à cause des relations (22), 

(Si) *x = .ViajXi -f- jjajXj-f- .VgaaXa . 
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On pourra donc, en vertu de la relation (21) du Cha- 
pitre IX (p. 169), en prenant pour a, b, c les trois direc- 
tions principales, mettre toute fonction vectorielle li- 
néaire sous la forme 

(33) $X rr: JiXi 6x^X3 X -f- .f^X^SXjXiX -j- .VaXjSXiXaX. 

Si l'on adopte pour directions des unités imaginaires 
iijijjij les trois directions orthogonales Xi,X2,X3, dans 
le cas d'une fonction conjuguée à elle-même, on pourra 
mettre cette fonction sous la forme 

( 34 ) * X = — 5i ij ij X — ^2 r^ 6 ij X — ^3 13 6 13 X. 

Il est possible de tirer de là une transformation im- 
portante et de mettre la fonction considérée sous la 
forme 

(35) 4>x = /x -h "ilJ(ii -4- /M3)x(ii — «13). 

En développant le second membre, après avoir rem- 
placé X par «il, -f- 0f2i2-f- 5^313, remplaçant 4>x par 

puis identifiant, on trouve par un calcul facile 

ji =3 / — m — /w/i^, 

^2 zr; l -{- m — /7Z/?*, 

De là 

On a donc une valeur réelle pour ii si l'on a choisi 
povir II et I3 les directions principales correspondant à 
la plus grande et à la plus petite des trois racines de 
l'équation en s. 
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Cette transformation a de Tintérêt au point de vue des 
applications géométriques. 



EXERCICES. 
76. Résoudre r équation 

bkXB = C. 

Dans cet exemple et dans quelques-uns de ceux qui vont 
suivre, on pourrait certainement, par des procéde's particuliers, 
obtenir la solution beaucoup plus simplement que nous n'allons 
le faire; mais nous tenons par-dessus tout à employer la mé- 
thode générale d'Hamilton, notre but étant, par ces exercices, 
de familiariser le lecteur avec cette méthode. 

En posant $x = tÎAXB, on reconnaît immédiatement que 
0Y*x = 0x*y; de sorte que * x =: $'x. Donc, d'après la for- 
mule (il), 

6 ( t) ALB b AME t) AXB ) 



m = 



J^LMN 



Prenons pourL, m,n les vecteurs non coplanaires a,b^g. Alors 
il viendra 



m = 



A* b' 5 ( BA t) ACB ) 



Mais (111) 

tÎACB =z A$CB — c5aB -\- B^AC!, 

et de là 

m =r= a*b*5ab. 

On trouve ensuite, en vertu des relations (i4)j 

m^:= — A^B*, /Wjrr: — 6aB. 
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Introduisant ces valeurs dans la formule (i6), 

A*B^SaB*-"^C — — A*b'c -\- SabIJaCB +tî(AtÎACB.B 

:=:: — A^B'C -f- AB-J^AC + Ba'5bC, 

en développant Iïacb. 
Donc 

, , — C -f- A~*iiAC -1- B~^SbC 
*-^C =^ X z=z . 

Jpab 
Il est facile de vérifier cette valeur. 

77. Résoudre V équation 

tÎABX iz: C. 

Ici la fonction 

* X = tî ABX 

n'est pas conjuguée à elle-même. On a 

*'x = tÎABX =: tlfiAX. 

Prenons encore pour l,m,n les trois vecteurs non coplanaires 

Af B, C. 

Le calcul" nous donnera, par des transformations faciles et 
déjà connues, 

/72=a'b'0AB, /72i=r 2(6AB)*-f- a'b*, AWj^S^AB; 

et, en substituant dans la formule (i6), on obtiendra 

A^B*0AB.X = — 6aC.B-A-4- (20AC45aB ~ A^J6bc)b -f- A*B*C, 

formule qui nous donne la solution. 

Dans cet exemple comme dans le précédent, nous laissons 
de côté le cas de a, b, c coplanaires, qui est beaucoup plu 
simple. 

78. Résoudre V équation 

tl FA z= C. 
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Voici un ])remier mode de soUilion très sinij)le. On a 

\)RhfL~^ = o, 

quelle que soit la quantité réelle h. Donc 

tÎEX=rîÙE(x — h K~* ) zz= C, 

c'est-à-dire un vecteur constant, indépendant de h. Donc le qua- 
ternion e(x — //e~*) est de la forme 

E ( X — h E*"^ ) = «? -I- C, 

tant un nombre réel arbitraire. De là 

EX = /^ --h c h c == /?• -I- c et x = e~* {A -\- c]. 

Appliquons maintenant la méthode générale. Choisissons pour 
L, M, N les trois vecteurs e, c, tÎEC = ec. On a 

*X = tÎEX, *'x = llxE. 

En formant, d'après cela, les valeurs de m, w,, mj, on trouve 
aisément 

m=:0, m^T=z — e', /W2=:0, 

et, par conséquent, l'équation symbolique [17) devient 

Alors, opérant par *~', 

4> — E***^*= 4»~'o. 
Mais, si 4»""^ o =r z, on a 

*' Z =; Il [ E tî EZ ) = o, 



ou encore 



E* z — E 6 EZ =r E ( EZ — 6 EZ ) =0. 



Donc 

tÎEz r=i o, c'est-à-dire z = — / e. 
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Par conséquent, 



-4- K*X 1= X' E H- b EC = E ( X -I- c) , X = E*-* ( k -+- c). 

79. Résoudre l'équation 

A0BX-h a'5b'x + a"ôb'^x = c. 

Cette équation peut être regardée comme le type des équa- 
tions linéaires vectorielles. Toute équation de cette espèce peut 
être ramenée à cette forme, comme on le reconnaît facilement 
en décomposant x suivant les trois directions t) b' b'', Il b'^b, Il bb', 
non coplanaires. 

Le premier membre étant désigné par *x, nous aurons 

*' X =r B 6 AX -h b'6 a'x -f- b" 6 a'' X. 
Prenons pour l, m,n les trois vecteurs a,a', \''. Alors 

*'a =ibSaa -I-b'6/a +b"0a"a, 
*' V — bSa'a h- b'5aV -I- b"5a''a', 
*'a" =r bSa"a -4- b^0a'a'=' 4- b'^Ôa'V. 



Delà 



6(*'a'.*'a'.*'a'')=:£ïbb'b'' 



JSaa a' a 6a"a 
Sa' A Sa' a' Sa'' a' 
S a'' A S a' A*' Sa'^a" 



En calculant le déterminant, on trouve qu'il a pour valeur 

- 6a[aS(a'a"Ua'a") -f-A'S(A"AllA"A)4-A"6(AA'llAA')]. 

La quantité entre crochets, comme on peut le reconnaître par 
le calcul, est égale à 

-6[A^)(AV'SAA'A")]:r=-(SAA'A'')^ 



Par conséquent, 



m 



zz:— Saa'a^Sbb'b". 
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Formant aussi les valeurs de m, et /Wj, on trouve 

/ni = S(lÏA'A''UB'B"-4-UA"AlÏB"B-f-llAA'toBB'), 

/72j = ^(AB-h a'b'H- A*b"). 

On a ainsi, pour la solution cherchée, 

— SAA'A^0BB'B'^X 

=r~Ô(tlA'A''tlB'B"-f-UA"At>B"B-|-UAA'UBB') 

— j6(ab-4- a'b'-+- a''b")*c + *'c, 
ou encore, les calculs effectués, 

ÔAA'A''5BB'B''x=:tlB'B"SA'A''c4-bB"BÔA"AC-l-UBB'j5AA'c. 

On serait arrivé beaucoup plus facilement à ce résultat en 
opérant successivement sur l'équation donnée par 0a'a"X» 
Aîa^aX, Saa'X. 



EXERCICES PROPOSÉS. 

1. Résoudre l'équation IJaxb= Uacb. 

2. Résoudre l'équation ax -i- xb =::i c. 

3. Résoudre Téquation x + axb = ab. 

t. Résoudre l'équation axa~* -+- bxb~*i= cxcT"*. 

5. Résoudre l'équation AXBX=:rxAXB. 

6. Résoudre Téquation a\bx.=z xbxa, 

7. Résoudre l'équation a6bx -: bî5ax — aIIbxzz: c. 

8. a, B, c étant trois vecteurs unitaires orthogonaux, démon- 
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trer qu'on a 

et par suite que cette expression est nulle si la fonction ^ est 
conjuguée à elle-même. 

9. Trouver les valeurs de 

2tl(l>A*A.tlB*B), 2$(lÎA*A.tlB*B) Ct 2a6a*A, 

dans l'hypothèse de l'exercice précédent. 

10 . Trouver la condition pour que deux opérations, repré- 
sentées par les fonctions * el Y, soient commutatives. 

i 1 . Démontrer qu'on a 

fi. , ^ 6(*X*«X*'X) ^, ., 

^ ^ 6(x*x**x) 

12. Exprimer lîx*x en fonction de x, *x, *'x et, d'après le 
résultat, trouver les conditions pour que * x soit de même di- 
rection que X. 

13. Connaissant les coefficients de l'équation cubique fonda- 
mentale en *, trouver ceux des équations cubiques fondamen- 
tales en **, *', . . . , *'*. 

14. Démontrer les relations 

*(Ua*'a) — mlÎA*'"*A=r o, 
(* ^- m2)UA*'A=tlA*'*A. 

15. Démontrer que les équations cubiques fondamentales 
en *v et en T* sont les mêmes. 

16. Trouver les fonctions linéaires inconnues * et *i d'après 
les relations * -h *i= •}, **i=i: ^r^. 
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17. Montrer que la valeur de 

tl (*aMa 4- *bM'b -h *cVc; 

reste constante, quel que soit le système des vecteurs unitaires 
orthogonaux a, b, g. 

18. La fonction * est conjuguée à elle-même et x, y sont 
deux vecteurs quelconques, Démonlrer que les deux équations 
suivantes sont dos conséquences l'une de l'autre : 

X tlY*Y 

■ T ~ 1' 



(Bx^x^'x)'* (By^y^^y)* 

Y tJx*X 



(Sy4>y1»2y)^ (*5x*x*''x;^ 
De Tune comme de l'autre on tire 

(6*x*y1=^~ Sx*x*-x.0y4»y*-y. 

19. Soient 

X—- j:,i, 4- x,l, -4-.r3i3 
et 

*x=ûiii$iiX -h/J'jijSijX -h rt^jijSijX. 

On propose d'écrire sous la forme cartésienne les équations 
suivantes : 

^*x==i, Sx**x = — I, 5x(*'— x*)-*x — — I, 

20. Résoudre les équations simultanées 

5AXrr=0, £»AXl>Xr-rO. 

21. Résoudre les équations simultanées 

5aX rrr O, £ix<î»X-— O. 



22. IMontrer que pour toute foiiciion vectorielle linéaire 
conjuguée à elle-même * on peut écrire 

a, b, r, .r, jr, z ct;mt des nombres réels et -^^y^ deux fonctions 
vectorielles données. Discuter ce résultat. 
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CHAPITRE XI. 

LES SURFACES DU SECOND ORDRE. 



Équation générale des surfaces du second ordre. 

133. Écrivons sous la forme cartésienne l'équation 
générale des surfaces du second ordre 

Soient X le vecteur d'un point quelconque delà surface 
etA|,A2,A3 des vecteurs unitaires dirigés suivant les 
axes coordonnés. Nous avons, par la formule (21) du 
nM13, 

XSA1A2A3 = Aj^A^AjX -I- A2ÔA3AJX -}- As^AjAjX, 

c'est-à-dire, en posant 



bA2A3 ^^A^Ai \) 



Al A 



I »2 



B], ~ — B2, ~ — Bj, 



J6>A|A2A3 ^AjA2A3 J6A1A2A3 

(9.) X = AjÔB^X + A26B2X 4- A36B3X. 

Donc 

Si nous remplaçons Xi^X2yO0z par ces. valeurs dans 
l'équation (i), nous obtiendrons des termes des formes 
(0Ax)-, ÔAX0BX et Scx, plus un terme tout connu. 
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La première de ces formes étant un cas particulier de 
la seconde, il en résulte que Téqualion la plus générale 
de l'équation des surfaces du second ordre peut s'écrire 

(3) 20AX0BX -h 0CX izzg'. 

Si nous transportons Torigine en R, en remplaçant x 
par X -h R, l'équation deviendra 

2Sax6bx4- 5x[2(a6br + bSar) -h c] -h SSarÔbr = ^. 

Si maintenant nous déterminons le vecteur r par l'é- 
quation vectorielle du premier degré 

(4) 2(a6br + b0ar) +c = g, 

que nous avons appris à résoudre dans le Chapitre pré- 
cédent, l'équation se réduira à la forme 

(5) sSaxSbx ^h, 

et il est évident que l'origine est un centre, puisque 
l'équation n'est pas altérée quand on change x en — x. 
Dans ce qui va suivre, nous nous restreindrons exclu- 
sivement à l'étude des surfaces à centre unique, c'est-à- 
dire aux cas où l'équation (4) admet une solution et une 
seule. 

Équation d'une surface à centre unique, rapportée à son centre. 

134. L'équation (5) du numéro précédent peut s'é- 
crire 

(i) Ôx2(a6bx -f-B0Ax) = aA 

ou, en divisant par a A, ce qui n'a pour effet que de 
modifier les modules des vecteurs constants, 

(2) 6x2(a6bx -f-BÔAx) m. 
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Posons 

( 3 ; * X :^ 2 ( \ S BX -f B 6 AX . 

La fonction *x rentre évidemment dans la classe des 
fonctions vectorielles linéaires que nous avons étudiées 
dans le (Chapitre précédent, et elle est conjuguée à elle- 
même. 

L'équation (2), par l'introduction de cette fonction 4», 
prendra alors la forme très simple 



(4) Sx.*\ = 



I. 



On remarquera l'identité de forme avec Téquation que 
nous avons obtenue en étudiant l'ellipse au Chapitre VL 
Les fonctions * que nous avons rencontrées alors et 
celle qui figure dans la présente étude ne sont que des 
particularités de la fonction vectorielle linéaire générale 
du Chapitre X. 

Pian tangent. 

133. Prei>ons un point sur la surface, puis donnons 
au vecteur de ce point un accroissement quelconque dx. 

Nous aurons, en diflérentiant l'équation de la surface 
et en tenant compte de ce que la fonction * est con- 
juguée à elle-même, 

5 (/x 4> X -T - 6 X «t ^/\ zi ?, ô //x * X m o. 

Donc toutes les tangentes à la surface en X sont situées 
dans un même plan perpendiculaire à *x. Si Y est un 

r/x , 
point quelconque de ce plan, y — x =::^ — 5 e étant un 



6 

I 



infiniment petit réel. Donc l'équation du plan tangent 

T 

peut s'écrire 

S (\ - \ <ï>x zi= o, 
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c'esl-à-dire, en vertu de Inéquation de la surface, 

(i) 6y*x = 1 

ou 

(2) Sx*Y = I. 

11 est évident, d'après cela, que *x est un vecteur nor- 
mal en X à la surface. 

136. Soit ON une perpendiculaire abaissée du centre 
sur le plan tangent. Nous avons 

et de plus, puisque N est dans le plan tangent, 

Donc z =:= r-5 et le module de ON ou de 2*x est 

Zlf — ^^y d'où y:=i^x)-K • 

Ainsi *x représente un vecteur normal en X; et la 
longueur de ce vecteur est Tinverse de la distance du 
plan tangent au centre. 

De là encore on peut tirer aisément l'équation de la 
surface podaire, le centre étant pris pour pôle: Nous 
avons en effet 

d'où, opérant par*-*, 

Substituant dans l'équation de la surface, 

(3) iVN-i <!>-»> -^=1. 
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137. Supposons que des plans tangents passent tous 
par un point fixe P. Soit x le vecteur d'un quelconque 
des points de contact. Alors, d'après Téquation (2), 

(4) £»X*Pr=:l, 

ce qui montre, *p étant un vecteur constant, que tous 
les points de contact sont situés dans un même plan 
perpendiculaire à *p, c'est-à-dire parallèle au plan tan- 
gent au point de rencontre de OP avec la surface. Ce 
plan, dont la section avec la surface donne la courbe des 
contacts, est le plan polaire du point P. 

138. Soient maintenant des plans tangents parallèles 
à une droite donnée a. Le point x -h zk doit appartenir 
au plan tangent, quel que soit z. Donc, si nous prenons 
l'équation du plan tangent sous la forme ( 2 ), nous avons 

jSx*(x -haA ) = I, 

c'est-à-dire, puisque le point X est sur la surface, 

(5) ÔX*A — I. 

La courbe de contact est donc située dans un plan qui 
passe par le centre. Ce plan est perpendiculaire à *a. 

Si nous avions mené par le centre le vecteur paral- 
lèle à A jusqu'à la surface, la normale au point de ren- 
contre eût été parallèle à *a. Donc le plan de contact 
est parallèle à ce plan tangent. 

139. Dans l'hypothèse du n°137, on peut se proposer 
de déterminer le cône circonscrit correspondant au 
point P, c'est-à-dire le lieu des tangentes à la surface 
issues de ce point. 

Le point de contact d'un des plans tangents étant X, 
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nous aurons, pour le vecteur d'un point quelconque de 
la tangente, 

(6) \ z=z V -{- z[x — v). 

De plus, 

Si Ton remplace x par sa valeur tirée de (6), puis qu'on 
élimine z entre les deux équations résultantes, on trouve 
aisément 

0Y$Y.J6p*P — ÔY^Y — 0P*P= (ÔY*?)- — 2 5y*P 

ou, en ajoutant i de part et d'autre, 

(7) (Sy*Y — i)(Sp*P — l)r=:[5Y*P — l)*. 

I Telle est l'équation du cône circonscrit cherché. 

Elle se réduirait à 



6y*y(Sp1>p — 1) =: (Sy<^p) 



) 



si l'on transportait l'origine au sommet P. 

Si dans l'équation [y) on remplace p par <x — A, puis si 
l'on fait croître a indéfiniment, il vient à la limite 

(8) (6y*Y— l)6A*Ar:= (0Y*a)*. 

C'est l'équation du cylindre circonscrit parallèle à la 
direction a. 

Plans diamétraux et diamètres. 

140. Proposons-nous de chercher le lieu des milieux 
des cordes parallèles à une direction donnée a. 

Soit z le vecteur de ce point milieu ; les deux extré- 
mités de la corde considérée auront pour vecteurs 
z -f- zAy z — zk. Ces deux points appartenant à la sur- 

L. — Qtmternions , l4 
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face, nous aurons 

J6(z-h2A)*{ïH-«A) = I, S(z — 3A)*(z — ZJk) =1, 

et de Ikf par soustraction, 

(i) j6z*a=i:o. 

C'est Téquation d'un plan passant par le centre. Ce 
plan diamétral f correspondant à la direction a, est donc 
parallèle au ]f)lan tangent à l'extrémité du diamètre pa- 
rallèle à A. 

1 41 . Soient BOC ce plan, B et C des points appartenant 
à la courbe d'intersection avec la surface. On a, en vertu 
de l'équation (i), quel que soit b, 

(a) J6B$A = Oy d'où J5a*b = o. 

Donc, A représentant le point de rencontre de la di- 
rection a avec la surface, le plan diamétral correspon- 
dant à la direction OB passe par A. 

Si nous supposons maintenant que ce dernier plan 
soit AOC, nous avons 

£ic^B = o ou Sb^c = o; 

mais, puisque les relations (a) sont indépendantes du 
point B de la section BOC, on a déjà 

Par conséquent, le plan diamétral correspondant à la di- 
rection c n'est autre que AOB. 

Nous avons ainsi trois demi-diamètres OA, OB, OC 
tels, que les cordes parallèles à chacun d'eux sont divisées 
en parties égales par le plan des deux autres. C'est ce 
qu'on appelle un système de demi^diamèires conjugués; 
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les trois plans qu'ils forment sont des plans diamétraux 
conjugués. 

Il est à remarquer qu'ici, dans notre manière de par- 
ler, nous raisonnons implicitement sur un ellipsoïde, 
lorsque nous supposons que les points A, B, C sont réels; 
mais il est aisé de se convaincre, en y regardant d'un 
peu près, que cela n'altère pas la généralité des résultats, 
qui peuvent être étendus aux autres surfaces à centre 
unique. 

142. En résumé, entre trois directions conjuguées a, 
B, c, nous avons les relations 

(3) J5A*B = 0B*Ai=ii:'iB*CiZ2J6c*B=:fliC*A = J6iA*C::=O. 

Le vecteur c est donc perpendiculaire à la fois à *a 
et *B, et, par suite, il est delà forme çvIHa*b; de 
même, *c est perpendiculaire à a et b et égal à çv'Uab. 
Ainsi, 

(4) A=ii:ttlï*B*C, B = rlï*C*A, c =: «'U^A^B, 

(5) *A=:w'IIbC, *Bi=/tîCA, *C=:a''UAB. 

11 y a lieu de remarquer aussi la relation 

(6) «^'*-*tlAB = M'U*A*B, 

dont on saisira toute l'analogie, nous pourrions dire 
l'identité, avec les considérations présentées au n^ 126. 

Nouvelle forme de T équation de l'ellipsoïde. 

143. Soit que nous écrivions *x = - 4^-x, ou symbo- 
liquement 

(i) Y = v/"=^, 

l'équation générale des surfaces à centre du second 
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ordre deviendra alors 

ou, Yx étant, comme *x, conjuguée à elle-même, 

OU enfin 

(2) tYx = i, 

nouvelle forme de Téquation que nous appliquons désor- 
mais à l'ellipsoïde seul. 
En écrivant 

(3) s = Tx, 

nous voyons que le lieu du point s, donné par 

(4) ts=rl, 

est une sphère de rayon égal à l'unité. 

Ainsi, par la déformation que représente T opéra- 
tion T, l'ellipsoïde peut se transformer en une sphère. Il 
est clair que, réciproquement, la sphère se transforme 
en un ellipsoïde au moyen de l'opération inverse 

(5) x=i'¥-^s. 

Les équations (3) du n^'lAâ deviennent alors 

de sorte que, si p, q, u sont les rayons de la sphère cor- 
respondant à A, B, c, il vient 

JSpq — J5qR =r JÔrP = O. 

Les rayons correspondant à un système de demi -dia- 
mètres conjugués forment donc un système orthogonal, 
et réciproquement» 
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144. Pour prendre dès maintenant une idée précise 
des relations entre les fonctions * et Y, rapportons le vec- 
teur X aux trois directions orthogonales ii, ii, I3 que nous 
supposerons dirigées suivantles axes de l'ellipsoïde. Nous 
aurons 

(6) x = .riii-|-j-2i,H-jr3i3=: — (iiJSiiX-hijSijX + iaÔiaX). 

La fonction *x prendra alors la forme 

al al al 

ce qui donne pour Téquation de l'ellipsoïde Sx*x = i 
la relation bien connue 

(8) d + f|4.^=:,. 

a] al al 

Puisque *x= — ^Tx, l'opération T doit être telle 
qu'en la répétant deux fois et changeant le signe on ob- 
tienne le même résultat que par l'application de Topé- 
ration *. Cela nous donne 

/ N /ii0iiX I961.X uSj^x 

(9) Tx — — -— --4-- î . 3 3 



^'1 «î «3 



comme il est aisé de le vérifier par un calcul très 
simple. 

Donnons encore les relations suivantes, que le lecteur 
vérifiera non moins facilement : 

(10 *»X r:r - J-J- + J-J- + -'—^], 

. \ «î «2 «3 / 

(il) *"~*X rr: fl'Jlj^iljX + flJljSlîX -h <l|l35l3X, 

(12) T-^x=z — (^iii6iiX + ^ji20i2X -i-rtaïa^ijx), 

^ ^^ ( XnzT-lYx 
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Ces fonctions sont évidemment toutes vectorielles et 
linéaires, et elles jouissent les unes et les autres des 
propriétés fondamentales que nous avons étudiées. 

On voit pourquoi nous avons dû raisonner sur l'ellip- 
soïde pour conserver leur réalité aux trois valeurs «i , 
rt2> «s et de quelle manière il serait possible de passer de 
là aux deux hyperboloïdes. 

Axes de Tellipsoide. 

145. La fonction *x, comme nous l'avons vu, repré- 
sente la normale en X à la surface. Si donc nous nous 
proposons de trouver les points de la surface en lesquels 
la normale passe par le centre, il faudra obtenir les di- 
rections non altérées par l'opération *, c'est-à-dire les 
directions principales (128) de cette fonction *. 

Elles sont évidemment les mêmes que celles de Topé- 
ration T = y/ — *, car, si *Xi = — ^j Xj, on aura néces- 
sairement 

WK = 3|X|. 

Ces directions principales sont celles des axes de la 
surface, et elles sont orthogonales, les fonctions étant 
conjuguées à elles-mêmes. 

Dans la transformation de la sphère en ellipsoïde 
( 143), les directions des axes sont celles des rayons de la 
sphère que la transformation laisse invariables. 

146. L'équation en s correspondant à la fonction 4» 

est 

s^ — mj 5* -h W| j — m =10; 

nous aurons, par conséquent, pour la direction del'axexi 
correspondant à la racine ^j, 

(l) *Xj=:J,X,, 
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d'où 

si nous appelons ^1 la longueur du demi-axe suivant Xf 
Mais de la formule (i) nous tirons 

(3) ^'^x, = jx,. 

Si donc nous cherchons la longueur i, du demi-axe 
de l'ellipsoïde 

(4) 0x*-*x=i, 
dirigé suivant Xi, il viendra 

(5) s,= ^bl 

Ainsi les trois racines de l'équation en 5 représentent, 
en signe contraire, les carrés des demi-axes de l'ellip- 
soïde (4). 

Si nous augmentons les trois racines de la même quan- 
tité A, les différences des carrés des axes de l'ellip- 
soïde (4) ïïc seront pas altérées. Or Téquation en s s'ob- 
tiendra en transformant s en s -h A, ce qui revient, dans 
l'équation cubique symbolique, à transformer* en * -f- h, 
et, par conséquent, *-* devient 

Il suit de là que l'équation 

(6) Sx(*H-//)-lx=rï 

représente toutes les surfaces homofocales de l'ellip- 
soïde (4) lorsqu'on y fait varier le paramètre A. 
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147. On peut déduire de là que deux surfaces homo- 
focales du second ordre se coupent orthogonalement. 
Soit en effet une autre surface homofocale à (6) : 

(7) Sx(*-i-^')-*X=rl. 

Si X est un point commun aux deux surfaces, les nor- 
males en ce point ont respectivement pour directions 

iri=(* + ^)-*x et v'z=z[^-hh')-'^x. 
Delà 

Shx' = 6x(*-+- /i)-»(* -h ^')-*x, 

les fonctions (*4-7i)~*, (* -h 7^')~' étant conjuguées à 
elles-mêmes. 

Or on a Tidentité symbolique 

Par conséquent, à cause des équations (6) et (7), il 
viendra 

(8) £ÏNN' = ^y-i-^6x[(*-f-/l')-^- (*-f-//)-»]x=:0, 

à moins que h = //'. 

Donc, si les deux surfaces homofocales ne coïncident 
pas, elles se coupent orthogonalement. 

Sections planes. 

148. Soit un plan passant par le centre de la surface 
et perpendiculaire au vecteur a. La courbe d'intersection 
sera déterminée par le système des deux équations 

(i) j6x*x = i, 5ax = o; 

Si Ton veut en trouver les axes, il faut chercher les 
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directions qui rendent 3^x maximum ou minimum^ c'est- 
à-dire qui donnent d^x = o ou 

(2) 0x^/x = o. 

Or, en différentiant les équations (i), nous avons 

(3) 0*x<fx = o, 0A^x=io; 

^x doit donc être normal à la fois à A, à <^x et àx; donc 
ces trois directions sont coplanaires, ce qui donne 

(4) Sax^kz=zo, 

Il est d'ailleurs visible que Ax est un vecteur. 

Il resterait à résoudre le système des équations (i) 

et (4). 

La seconde équation (1) peut s'écrire 

0A*~**X=:O ou $^K^^^ A = 0. 

Ainsi *x est perpendiculaire à *~* a et à ax. 
Donc *x est de la forme 

Opérant par 51. x X, on trouve 

I = zx'ÔA*"^ a; 

delà 

0x*-'a 

XHX — X — A ? 

Sa* A 
6x*~*A, - . , 

X irr ~ — (I — X* * )-* A, 

et enfin 

(5) 5a(i — X«*)-^A=: O. 
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Cette équation peut encore s'écrire 



Sa(*-^)"'*=o. 



Or, d'après les formules (la) et (i5) du n® 126, nous 
avons, en remplaçant dans la première de ces formules g" 



par-^. 



en sorte que Téquation devient, sous forme ordinaire, 

(6) //2x*6a*-U — x«Sa(/w,— *)a + A» = 0, 

En la résolvant par rapport àx^, on obtient les carrés 
des demi-axes de la section. Le produit des racines est 

et par conséquent Taire de la section, lorsqu'elle est el- 
liptique, a pour valeur 

TT^A 

^ — /?2J6a*~*a 

Si les deux racines xj,xî sont égales, la section est 
circulaire. 

149. Nous avons vu au n® 132 que la fonction *x 
peut se mettre sous la forme 

*x = /xH- wll(i, -4- /iij)x(i| — /ÎI5), 

ou, SI nous désignons par p, q les vecteurs = — y 

^ m 
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: — 1 

*X zz: /x -4- UpXQ. 

L'équation de toute surface du second ordre à centre 
unique peut donc s'écrire 

(7) /x*-i-SpxQx =±=i, 
ou encore (H4) 

(8) aSpx0QX + (/— 0pq)x» = i. 

Il est évident sous cette forme que les directions p et 
Q sont perpendiculaires aux sections circulaires, car, si 
nous coupons la surface, par exemple, par le plan 
5ipx = o, il nous reste 

(/-0pq)x'=i, 

équation d'une sphère qui a même centre que la sur- 
face. 

Génératrices rectilignes. 

150. Soit toujours 0x*x = i l'équation de la surface. 
Si A est un point de la surface et qu'il y ait, passant par 
ce point, une génératrice rectiligne parallèle à b, l'équa- 
tion doit être satisfaite pour tout vecteur a -H ^b, quel 
que soit z. 

Cela nous donne 

c'est-à-dire 

(l) 0A*Bi=:O, Sb*B=iO. 

La première de ces équations est celle du plan diamé- 
tral conjugué à la direction a, la seconde celle du cône 
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asymptoliqiie. L'intersection de ce cône par ce plan dia- 
métral donne donc les directions des génératrices recti- 
lignes passant en A. 

Les équations (i) nous donnent 

Opérant par 5p, puis par $q, p et q étant deux vec- 
teurs quelconques non coplanaires avec a, 

[i) 6b(j*p H- Uap) = o, $b(j*q H- Uaq) = o. 

De là 

0*a(j*p h- Uap) (7*q + IIaq) = 0, 
ou 

/72j*J6iAPQH- jJ6*a(*pUaq H-Uap^q) — 6a<^a$apq =r o. 

Or 

b(*P.llAQ) = Q0(*P.a) — Adt*P.Q), 

II(Uap.*q) — — pS(*q,a)4- A0(<Ï»Q.P), 

et la somme de ces deux expressions est 

q£Ï(*P.a) — pS(*Q.a)=:Q0P<^A — P0Q*A = U(*AbpQ). 

Donc le coefficient du terme en j^ se réduit à 

0*a<^aUpq = o, 
et Péquation devient 

d'où 



\ m \ m 



Mais, d'après les équations (a), nous avons 

w»— tï(j*pH- llAp)(r*Q -I- Uaq) 
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OU, par des transformations analogues aux précédentes, 

UB = /n/**-*UpQ -}-^ 1I.*a1Ipq — a0.aUpq, 

équation qui, selon le signe de j, donnera Tune ou 
l'autre des deux génératrices; /ly^^gg^ d'ailleurs toujours 
égal à 1. 

tlpQ est un vecteur quelconque, non perpendiculaire 
à A. Désignons-le par t, et il viendra 



£<B = *— *T — aSat 



zb^lll(*A.T) 



= U(*A.tlA*-»T;zhl/~»(*A.T). 

Gela peut s'écrire encore 

c'est-à-dire, en posant U*at = k, 

ttB = *-*UAK zhi/ — K. 

V m 

Chacun de ces systèmes de valeurs de a et de j donne 
un des systèmes de génératrices rectilignes. 



EXERCICES. 

80. Tfx>U9er sur un ellipsoïde un point tel que le plan tangent 
en ce point détache sur les trois axes des segments égaux à 
partir du centre. 

Prenons les trois directions i^, i^y I3 suivant les axes, et soit /? 
le segment détache* L^ équation du plan tangent, si x est le point 
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de contact, peut s écrire 

Elle doit être vérifiée pour Y=pii, pi^t ph» Donc 

ou, en coordonnées cartésiennes, 



.r, I 



De même, 



tT"i lit 4 .^ji I I 

81. Trouver la distance du centre de V ellipsoïde à un plan 
tangent. 

X étant le point de contact, le carré de cette distance sera 
donné par 



d^où 



*x 



9 9 9 

k* ^ ' a\ al al 



• 



82. Lieu des points de contact des plans tangents faisant 
un angle donné avec l'un des axes. 

Soit I3 la direction de Taxe considéré. Alors la quantité 
J^isIK^x =:c est constante. De là 

Si3*x=: c(L*x, 

équation d'un cône qui peut s'écrire, en coordonnées carté- 
siennes, 

^•2 /.y«Z f'^ 1^2 



la __ ^.» / f;^ _^ -^^ _^ '^ 
a\ \a\ a\ a\ 
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Ce cône a pour axe i,» pour directrice une ellipse de demi- 
axes ai et a^j et son intersection avec l'ellipsoïde donne le lieu 
demande. 

83* Lieu d'un point tel que la distance du centre à son plan 
polaire soit constante» 

Soit T le point considéré ; l'équation de son plan polaire est 

j5x4»t = I. 

La distance du centre à ce plan est € — • L'équation du lieu 

cherché est donc 

^♦T=r const. 

ou 

(*t)*= S(<ï>t*t) =:St**t =i const. 

C'est réquation d'un ellipsoïde concentrique au premier; on 
peut l'écrire sous forme cartésienne 

<»»■■ <SI*^ >•* 

-4 + -T + -I =^ const. 
a: a* at 

84. Si par un point pris à l 'intérieur d'un ellipsoïde on mène 
trois cordes rectangulaires^ la somme des in\>erses des produits 
de leurs segments sera constante* 

Soient x le vecteur du point donné, a, b, g des vecteurs uni- 
taires suivant les trois cordes. Nous devons avoir 

Le produit des racines de cette équation du second degré en x 

est 

Zm^u — I 

j6a*a 
L'inverse de ce produit est donc 

0A*A, 

Sm*m — 1 
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et lu somme des inverses sera 



— (ÔA*A-h 5b* B -h 5c*c). 



0m4»m — I 

La quantité entre parenthèses est constante, car soit un autre 
système orthogonal unitaire a', b', c', et 

A'=:a A -h ^ B-hyC, 
b' =: aj A -I- ^1 B 4- 7i c, 

c' =z «jA + |3,B -T- 7îC. 

Alors 

Sa'*a' = a'J^A^A -f- ^*5b*b 4- 7*5c*c, 

et Ton a deux valeurs pareilles pour Sb'*b', 5c' *c', ce qui 
permet de vérifier par addition la propriété annoncée, car 
«'h- aj -4- «2 = 1, tous les vecteurs considérés étant unitaires. 

CoBOLLAiRE. — La propriété subsiste non seulement lorsque 
le point M est fixe, mais même lorsque 0m*m -- 1 reste con- 
stant, c'est-à-dire lorsque le point M se meut sur un ellipsoïde 
semblable au premier. 

85. Lieu du sommet d'un trièdre trirectangle dont les trois 
arêtes sont tangentes à l* ellipsoïde. 

Soient z le vecteur du sommet, a un vecteur unitaire suivant 
la direction d'une des tangentes et z + xa le vecteur du point 
de contact. 

On a 

i5(z 4- .rA)*(z -I-xa) = I, 

et, pour que les deux valeurs de or coïncident, il faut 

(0Z*A)2=iPA*A(6z*Z — i). 

On a deux autres équations pareilles en b, c; les ajoutant 
toutes trois, en tenant compte de ce que a, b, c sont rectangu- 
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laires et des résultats de l'exercice précédent, on obtient 



on 



Sz(**+/-*)z = X, 



ce qui représente un ellipsoïde concentrique à Tellipsoïde pro- 
posé. 

86. D'un point donné sur la surface d'un ellipsoïde on mène 
trois vecteurs rectangulaires jusqu'à la rencontre de la surface. 
Le plan des trois points de rencontre passe par un point fixe. 
Lieu de ce point. 

Soient x le point donné; a, b,c trois directions unitaires rec- 
t<ingulaires. Alors 



5x*X=:l, 6(x -1- /a)<Î»(x -h ^a) = I, 



d'où 



t =: 



26iA*X 

J8a<^a 



Les vecteurs des points de rencontre sont donc x — 2 a 



Sa*x 
5a* A 



et deux autres de forme pareille. 

En formant l'équation du plan passant par ces trois points, 
on s'assure aisément qu'elle est vérifiée par le vecteur 



Y = X — 2 



Delà 



aSa4>x-I-bSb<ï»x -|-cSc<I>x 
6a<1»a h-5b4»b -h Sc4»c 



:= X H *X. 



/Wo / nti 

X = — M 4» 4- — 
2 \ 2 



— 1 



w. 



et, en substituant dans Téquation 0x4»x -- 1, 

L. -- Quater nions. 



i5 
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C'est l'ëquation du lieu cherché, ellipsoïde concentrique au 
proposé. 

87. (a), (|3), (7) sont trois ellipsoïdes homothétiques deux et 
deux; («) et [p)sont concentriques; (7) a son centre sur la 
surface de (p). Les ellipsoïdes («) e/ (7) se couperont suivant 
une courbe plane dont le plan est parallèle au plan tangent 
à [p) mené par le centre de ( 7 ) . 

Écrivons les équations des ellipsoïdes : 

(a) Sx^Xrzra, 

(7) S(x-a)*(x-a;,=c. 

On a 

dA<^A =1 b» 

Retranchant (7) de (a), il vient 

lÙTi^k ^= b -\- a -- Cy 

équation d'un plan normal à la direction <^a, qui est précisément 
celle de la normale à [p] en A. Donc, etc. 

88. Deux ellipsoïdes semblables et semblahlement placés 
sont coupés par un ellipsoïde variable^ semblable aux dctuc 
premiers et semblablement placé^ de telle sorte que les pleins 
d'intersection soient à angle dmit. On ilemande le lieu du 
centre de l 'ellipsoïde variable. 

Soient 

5X*X=:^I, J6i(x--A)*(x— a) — /• 

les équations des deux ellipsoïdes donnés, 

j6(x — z)*(x — z) =z 
celle de l'ellipsoïde sécant. Par soustraction, nous aurons les 
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deux plans d'intersection : 

26x$z = !Siz^z 4- I — 2, 

20X*(Z - a) =J6z*Z — J6iA*A — Z + ^. 

Le premier est normal à *z, l'autre à * (z — a). Pour que ces 
plans soient perpendiculaires entre eux, il faut donc 

S*z*(z — 4)=o ou S[z — A)*'zr=o. 

Cette équation représente le lieu du point Z, qui est un ellip- 
soïde dont l'équation cartésienne serait 

2 2 2/' ' '\ 
•^1 _j_ '^2 , -^'a / '^l-^l , '^î'^a , •'''3*'^3 \ ^ 

a\ al a; \ «J a* a; J 

.r j , .r'j, Xj représentant les coordonnées de A. 
Remarque. — Toute équation de la forme 

6x* fx -f- a) = o 

représente une surface du second ordre à centre unique, car on 
peut l'écrire 

89 . Discuter l 'équation 

X = r'A4- «*B -h (^ +• I/)'C. 

En rapportant X aux trois directions a, b, c, on aura 

X Y z 

abc 

et .^,^, z seront les coordonnées de X, généralement obliques. 
Alors 

a h c ^ 

c a h) ab 

équation d'un cône du second ordre. 
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En faisant ^ = — m, on a 

X — t^{k -H b), 

vecteur passant par le milieu tle AB. On voit de même que le 
cône touche les plans BOC, COA suivant des droites qui passent 
par les milieiix de BC, CA. 

Si Ton coupe par le plan ABC, on obtiendra donc une ellipse 
inscrite dans le triangle ABC et tangente aux côtés en leurs mi- 
lieux , 

90. Dans une surface à centre du second ordre y on mène un 
système de trois demi-diamètres conjugués. Trouver V enveloppe 
du plan qui passe par leurs extrémités. 

Soient a, b, g les trois demi-diamètres. On a 

Sa*A^0B*B=Sc*C = I, 5A*Br=:: ÔB^CrriSc^A — G. 



Formons l'équation 



^ I 

3 



d'une surface semblable et concentrique à la proposée, 
On vérifie cette équation en y remplaçant y par 



A H- B -t- c 

Dm — 



3 
De plus, le plan tangent en D a pour équation 



j6z*d z=i -; 
3 



or 



j6ia*d = 6b*di=£ic*d=:~» 

o 

Le plan tangent passe donc en AfB^C. 

Par conséquent, Tenveloppe demandée du plan ABC n'est 
autre que la surface homothétique a la proposée dont nous 
avons écrit l'équation. 
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Le point de contact avec l'enveloppe est précisément le 
point D, centre de gravité du triangle ABC. 



EXERCICES PROPOSES SUR LE CHAPITRE XI. 

1. La somme des carrés de trois diamètres conjugués d'un 
ellipsoïde est constante. 

2. La somme des carrés des distances du centre d'un ellip- 
soïde à trois plans tangents rectangulaires est constante. 

3. La somme des carrés des projections de Irqis diamètres 
conjugués d'un ellipsoïde sur l'un quelconque des trois axes est 
égale au carré de cet axe. 

&. La somme des inverses des carrés des distances au centre 
de trois plans tangents menés par les extrémités de diamètres 
conjugués est constante. 

5. Par un point fixe on mène des cordes à un ellipsoïde; par 
les extrémités dé chaque corde, on mène les plans tangents. 
Démontrer que les intersections des couples de plans tangents 
sont toutes situées dans un même plan. Donner la direction et 
réquation de ce plan. 

6. Trouver l'équation de la courbe décrite par un point 
d'une droite de longueur donnée, dont les extrémités s'ap- 
puient sur deux droites données. 

7. Deux arêtes d'un trièdre trirectangle sont assujetties à se 
mouvoir dans deux plans donnés. Former l'équation du cône 
décrit par la troisième arête. 
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8. Discuter l'équation 

XrrraA +|3b + yC, 

avec la condition «j3 -i- jSy -f- ya := o, 

9. Lieu d'un point tel que la somme des carrés de ses dis- 
tances à un certain nombre de points donnés soit constante. 

10. Former l'équation de la surface engendrée par des 
droites divisant proportionnellement les cotés opposés d'un 
quadrilatère gauche* 

11 . Lieu d'un point tel que le rapport de ses distances h deux 
droites données soit constant. 

12. Lieu d'un point tel que le carré de sa distance aune 
droite donnée soit proportionnel h sa distance à un plan donné. 

13. Deux ellipsoïdes homothétiques se coupent suivant une 
courbe plane dont le plan est conjugué à la direction de la ligne 
des centres. 

14. Sur trois demi- diamètres conjugués a, b, c d'un ellipsoïde, 
on porte les longueurs A'r=/?A, b' = /pb, c' = pc. Soient (a), 
(]S), (y) les plans polaires de A', B', C'. Déterminer la somme 
des carrés des inverses des distances du centre aux plans ( a ) , 

(|3). (7). 

15. Si l'on construit un parallélépipède sur trois demi-dia- 
mètres conjugués d'un ellipsoïde, la somme des carrés des aires 
des faces de ce parallélépipède est constante. 

16. Lieu des intersections de trois plans tangents aux extré- 
mités de trois demi-diamètres conjugués d'une surface à centre 
du second ordre. 

17. Exprimer la condition pour que la surface 6x*x=ri 
soit de révolution. 
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18. Trouver, sur la surface 5x*x zz: i , le lieu des points où 
les génératrices rectilignes se rencontrent à angle droit. 

19. Trouver l'équation de la surface décrite par une droite 
tournant autour d'un axe qu'elle ne rencontre pas. 

20. Par le centre de chaque section plane centrale d'un ellip- 
soïde, on élève une perpendiculaire sur laquelle on prend des 
segments égaux aux deux axes de la section. Lieu des extrémités 
de ces segments. 

21. Enveloppe des plans des sections d'aires égales dans un 
ellipsoïde. 

22. Lieu du pied de la perpendiculaire abaissée du centre 
d'un ellipsoïde sur un plan passant par les extrémités de trois 
diamètres conjugués. 

23. Si quatre surHices du second ordre sont semblables et 
semblablement placées, les plans des courbes d'intersection de 
ces surfaces deux à deux passent tous par un même point. 



FIN 
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Dumétres conjugués de l'ellipse 137 

» d'une surface du second ordre 311 

DippÉRENCB de deux vecteurs 6 

» de deux vecteurs parallèles 3 

DiprÉRBNTiATiON des fonctions implicites 116 

» d'une fonction réelle de quaternions 1 13 

» d'un qURternion io4f 1 13 

Difpérentiations successives m 

Différentielle d'une fonction de quaternioub io4 

i> d'une fonction composée 107 

» d'un produit 108 

d'un quotient 108 

d'une somme 106 

de a; JT. / 1 09 

de U wT « 09 

de X* 110 

de-» l'o 

X 

de — ï ï ï 

X* 
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Directions principales d'une fonction ^ 189 

» d*ane fonction ^ conjuguée à clle-niérae. . . 192 

DiSTANCB du centre de l'ellipse à une tangente 128 

Distances des foyers de l'ellipse à une tangente 129 

DiSTRiBCTiVB (Propriété) de la multiplication des quaternions. ... 4^ 

» de l'opération d 106 

Division des biradiales 38 

» des vecteurs 49 

Division harmonique 96 

Division d'un tétraèdre en deux parties équivalentes 8a 

Droite ( Équations d'une) 72 

» perpendiculaire à deux autres ^3 

» perpendiculaire à un plan 7^ 

Égalité des biradiales 3o 

» des vecteurs i 

Ellipse (Cordes supplémentaires de 1' ) 1 26 

» ( Diamètres de T ) 1 26 

» (Distance du centre à une tangente à 1') 128 

• (Équations de r) 118, 122, 127 

• (Parallélogramme inscrit à une) i3o 

• (Podaire de 1') par rapport à un foyer 129 

» (Produits des distances des foyers à une tangente à I') . . . 129 

» (Tangente à 1') 121 

Ellipsoïde (Axes d'un ) 214 

» (Sections circulaires de 1') 219 

B (Sections planes centrales de I' ) 216 

t ( Transformation de 1' ) en une sphère 212 

Equation générale des surfaces du second ordre 20^ 

• linéaire générale en quaternions 1 80 

» symbolique fondamentale *' — w, *' — m, * — /« = o. . . 1 89 

» en * 189 

Éqcation cartésienne de l'ellipse 122 

Équation réelle de la circonférence 88 

» de la sphère 88 

Équations de la droite 72 

» de l'ellipse 118, 122, 127 

• de l'hyperbole i33 

• de la parabole . . . '. 149 

» du plan .j3 

» vectorielles de l'hyperbole :39 

• vectorielles de la parabole i52 

Expression de 5abc i65 

» de J0XY 69 

»» de b ABC 167 
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Expression de t)(t)ABt)Bc) 168 

de AtjBC4-Bt)cA-f-ct)AB i68 

de xSabc 169 

Extrémité d'un vecteur i 

Facteurs (Produits de deux) i6'f 

Final ( Vecteur) d'une biradiale 29 

Focales (Cordes) d'une parabole i58 

Fonction composée ( Différentielle d'une) 107 

Fonction implicite (Différentielle d'une) 116 

Fonction réelle (Différentiation d'une) 1 13 

Fonction 4f : Ses directions principales 189, 194 

» Formes nouvelles de la fonction 4 19^ 

» Son inversion 184, 186 

» Son usage dans les surfaces du second ordre 206 

Fonctions vectorielles linéaires ^ 181 

Fonctions vectorielles linéaires conjuguées 182 

Fonctions ^ conjuguées à elles-mêmes i83 

Fonctions ^ (Propriétés essentielles des) 181 

» (Forme cartésienne des) 2i3 

Formule générale d'une rotation 171 

Formules 164 

Foyer (Podaire de l'ellipse par rapport à un ) 129 

Foyers de l'ellipse (Distance d'une tangente aux) 129 

Génératrices rectilignes d'une surface à centre du second ordre. . . 219 

Grandeur d'une biradiale 3o 

» d'un quaternion 4-^ 

« d'un vecteur 2 

Hamilton ( Méthode d') pour l'inversion de la fonction ^ 186 

Harmonique (Division ) . . . 96 

Hauteurs d'un tétraèdre (Condition de rencontre des) 1^3 

Homofocales (Surfaces ) du second ordre 216 

HoMOLOGiQUES (Tétraèdres) 1^3 

Hyperbole (Asymptotes de 1') i3(>, i4t, i44 

» (Diamètres de 1') ^ i35, 14 1 

» (Diamètres conjugués de 1') 1 36 

» (Équations de 1') i33 

» (Équations vectorielles de 1') 139 

» (Tangentes à 1') i35, 142, i45 

Initial (Vecteur) d'une biradiale 29 

Interprétation de l'opérateur v ii4 

» de s dans les surfaces du second ordre 2i5 

» de J^ABC 66 

» de t)(tiABtiBc) 67 

Intersection de deux plans 78 
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Imtbrsioii de la fonction « par décomposition 184 

» de la fonction « par la méthode d'Hamilton 186 

» de — aJi.JSijX — aJijfiiijX — aJi.iSijX i85 

LiR£AmE8 (Équations) 180 

• (Fonctions vectorielles ) 181, i8a 

Milieu d'une droite 9 

BfODULB d^une biradiale 3o 

• d'un quaternion . 4^> ^4 

» d'un vecteur 2 

Moyens (Points et vecteurs) 31 

Multiplication des biradiales 35 

des cdtés successifs de certains polygones . . 63, 64» 6.S 

de deux expressions réciproques 58 

des quaternions 4^» 4^i 61 

des unités rectangulaires 4' 

de deux vecteurs 4? 

de deux vecteurs rectangulaires 4^ 

de plusieurs vecteurs 63 

Numériques (Biradiales) 3o 

Opérateub d (Propriété distributive de T ) xo6 

Opérateur V . ii4 

Origine d'un vecteur 1 

Parabole (Cordes de la) i53, i54f 157 

» (Cordes focales de la) i58 

• (Diamètres de la) i5i 

» (Équation de la) ^ 149 

• (Podaire de la) i55 

• (Tangentes à la) i5o 

» (Triangle inscrit dans une) 160 

Parallèle (Plan) à deux droites ^5 

Parallélépipède (Volume du) 66 

Parallèles ( Vecteurs) 3 

Parallélooramme coupé par une circonférence . . 93 

» inscrit dans une ellipse i3o 

Pentagone inscrit dans une sphère 65 

Perpendiculaire commune à deux droites 77 

» à une droite 76 

» à un plan lk^ 1^ 

Plan des contacts dans la sphère 90 

» (Équation du) 73 

» parallèle à deux droites 75 

» passant par une droite et perpendiculaire à un plan 75 

Plan tangent à une sphère 90 

» à une surface ii3 

9 à une surface du second ordre 206 
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Planes (Sections) d'un ellipsoïde 316 

Plans ( Intersection de deux) 78 

Plans diamétraux conjugués 910 

» d'une surface du second ordre 309 

PoDAiRB de l'ellipse par rapport à un foyer 139 

» de la parabole par rapport au sommet i55 

PoDAiRB (Surface) d'une sphère 100 

• d'une surface du second ordre 307 

Points coplanaires 17, 33 

• en ligne droite 16, 33 

M moyens 3i 

PÔLES et polaires dans la circonférence gS 

PÔLES, plans et droites polaires dans la sphère 97 

Polyèdre (Somme vectorielle de la surface d'un) 83, ijS 

Polygone fermé i4 

Principal (Trièdre) 193 

Principales (Directions) d'une fonction ^ 189 

» d'une fonction ^ conjuguée à elle-même. 19^ 

Frodcit des côtés successifs de certains polygones 63 

» de deux biradiales 35, 38 

• des distances des foyers de l'ellipse à une tangente 139 

• de deux vecteurs 47 

» de deux vecteurs rectangulaires 4' 

» de plusieurs quaternions 61 

fc de plusieurs vecteurs 63 

Produit (DiflFérentielle d'un ) 108 

Produits de deux facteurs 164 

» de plusieurs vecteurs 170 

n de trois vecteurs i65 

Propriété associative de la multiplication des quaternions 4^ 

» associative de la multiplication des unités rectangulaires. 4' 
» commuta tive de la multiplication de deux quantités réci- 
proques 58 

» commutative des signes d et B, d ei v, d et cj 108 

• distributive de la multiplication des quaternions 4^*4^ 

» distributive de l'opération d 106 

» d'un parallélogramme coupé par un cercle 93 

» projective de six points 174 

» de trois cercles coupés par un quatrième 93 

» de trois tangentes à un cercle 94 * 9^ 

Propriétés essentielles des fonctions ^ 181 

Puissance d'un vecteur * 56 

Quadrilatère (Produit des côtés successifs d'un ) 63 

QuATERNiON (Angle et axe d'un) 54 

» (Définition d'un) : ^^^^< 



24o TABLE AIVALYTIQUR. 

Qdatbhnio!! (DériTée et différentielle d'un ) m 

» ( Module d'un ) 4-^ » ^4 

» (Tenseur d'un ) 4^ 

QOATBRNIONS CODJUgués 44 

» (Produit de plusieurs) 6 1 

» unitaires 4*^ 

QooTiEKT (Différentielle d'un) 108 

QcoTiBirrs de deux vecteurs 49 

» (Transformation des) en produits 5o 

Rapport de deux vecteurs parallèles 4 

Rapports géométriques 29 

RticiPROQCE d'une expression quelconque 5*; 

Réciproqcbs (Biradiales) 36 

» ( Multiplication de deux quantités) 58 

Rectangles (Biradiales) 3o 

Rectamgolaires (Unités) Sg 

Rectiugnes (Génératrices) d'une surface à centre du second ordre. 21g 

Réelle (Partie) d'une biradiale 4^ 

Représentation analytique d'une biradiale 4^ 

» d'une biradiale rectangle 34 

• d'un vecteur 2 

Rotation (Formule générale d'une) 171 

Rotations successives 172 

Scalaire ( Partie) d'une biradiale 4'^ 

Sections circulaires d'un ellipsoïde 219 

» planes d'un ellipsoïde a 16 

» planes d'une sphère gS 

Sens d'un vecteur 3 

Somme de biradiales 3i 

de biradiales rectangles 33 

des côtés d'un polygone fermé i4 

(Différentielle d'une) 106 

de vecteurs 5 

de vecteurs parallèles 4 

vectorielle de la surface extérieure d'un polyèdre 83, 1 7.5 

Soustraction de deux vecteurs 6 

» de deux vecteurs parallèles 4 

Sphère (Équation réelle d'une) 88 

» (Plan tangent à la) 90 

» ( PMes, plans et droites polaires dans la ) 97 

» (Sections planes de la) 93 

• ( Transformation d'un ellipsoïde en une ) 212 

Sphéeique (Addition) 36 

Surface extérieure d'un polyèdre (Somme vectorielle de la).. . 83, 175 

^i^ace du second ordre (Cône circonscrit à une) 208 



TABLE AJVALYTIQUE. 24 1 

Surface du second ordre (Équations d'une) 2o4 

» (Génératrices rectilignes d'une). ...;... 219 

» (Plans diamétraux et diamètres d'une) . 209 

» (Plan tangent à une) 206 

» (Surface podaire d'une) 207 

Surface podaire d'une sphère 100 

• d'une surface du second ordre 207 

Symbolique fou damentale ( Équation ) 4f* — m^4t* — m, 4^ — m = o . . 1 89 

Symbolique (Partie) d'une biradiale 4^ 

Tangent (Plan) à une surface du second ordre. 206 

Tangentes au cercle 89 

» à une courbe 112 

• à l'ellipse 121, i25, 128 

» à l'hyperbole i35, 14^» i45 

» à la parabole i5o 

Tenseur d'un quaternion 4^ 

» d'un vecteur 2 

Tétraèdre (Centre de gravité d'un ). 24 

» (Division en deux parties équivalentes d'un ) 82 

» (Hauteurs d'un) 178 

» (Volume d'un) 66 

Tétraèdre dérivé 84 

Tétraèdres homologiques 1 7^ 

Théorèmes d'Apollonius 127, i38 

Transformation des quotients en produits 5o 

» d'une sphère en un ellipsoïde 212 

Transformée par inversion d'une droite ou d'un plan 91 

Triangle (Centre de gravité d'un ) 8 

» ( Produit des côtés successifs d'un) 64 

Triangle inscrit dans une parabole 160 

Triëdre principal d'une fonction 4f 192 

Trièdres trirectanglcs (Propriétés des) 1 76, 224 

Unitaires (Biradiales) 3o 

(Quaternion«) 4^ 

( Vecteurs ) 4 

Unités rectangulaires 89 

Vecteur (Carré d'un) 87 

» (Décomposition d'un ) 16 

9 (Définition d'un) i 

» (Grandeur, module ou tenseur d'un) 2 

» ( Origine et extrémité d'un ) i 

M ( Puissance d'un ) 56 

» ( Représentation d'un) 2 

Vecteurs conjugués 87 

» coplanaires 1 4? 67 






24^ TABLE ANALYTIQUE. 

Vecteuiis égaux i 

initial et final d'une biradiale 29 

moyens 22 

parallèles 4 

( Produit de deux) 47 

(Produits de plusieurs) i65, 170 

(Quotient de deux) 49 

rectangulaires 39 

de sens contraires 3 

unitaires 4 

Vectorielle (Partie) d'une biradiale 4^ 

Ybctorisllbs (Équations) de liiyperbole 139 

» de la parabole 162 

Vbctoiiellbs linéaires (Fonctions) ^ 181 

» conjuguées 183 

» conj uguées à elles-mêmes .. .. i83 

Ybesbors . 43 

Volume d'un parallélépipède 66 

» d'un tétraèdre 66 
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Envoi franco dans tonte l'Unioji postale contre mandat de poste on valeur sur Paris 

Tai reproduit dans cet Ouvrage la substance des leçons 
que je professe chaque année à la Sorbonne, depuis que 
inoccupé la chaire de Calcul différentiel et intégral de la 
Faculté des Sciences de Paris. Je n'ai pas cru toutefois 
devoir me renfermer, d'une manière absolue, dans les 
limites de mon enseignement oral, et j'ai donné aux 
diverses théories que j'avais à exposer tout le dévelop- 
pement que j'ai jugé utile. 

Les règles du Calcul différentiel et les applications de ce 
Calcul à la Géométrie font l'objet du tome P*^; le tome II 
traite du Calcul intégral. 
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TABIiE DES HATlÉRDâ^ DU TOIilE PREIKIilB. 



Avertissement. 

CALCUL DIFFÉRENTIEL. 

CHAPITRE PREMIER. — Notions peéliminaires. — Des fonctions. — Des limites. 

— Des infiniment petits et des infiniment grands. — Divers ordres d'infiniment 
petits. — De la méthode infinitésimale. 

CHAPITRE II. — DlFFÉRENTIATIOS DES FO!<CTIONS d'cNE VARIABLE IRDÉPENDANTE. — Dc 

U continuité. — Des dérivées. — Des difierentielles. — Théorème relatif aux fonc- 
tions de fonctions. — Objet du Calcul difiërentiel. — DifTérentiation des fonctions 
algébriques explicites. — Application des règles précédentes. — Application à 
quelques problèmes simples. — Théorème relatif à la difierentiation des fonctions 
composées de plusieurs fonctions d'une variable indépendante. — Conséquence du 
théorème précédent. — DifTérentiation des logarithmes et des exponentielles. — Dif- 
férentiation des fonctions circulaires. — Difierentiation des fonctions implicites. 

— De Télimination des constantes arbitraires. 

CHAPITRE III. — Différentielles des ordres supérieurs des fonctions d'une 
SEULE VARIABLE. — Dcs dérivées des divers ordres. — Des diflTérentielles des divers 
ordres. — Des difierences des divers ordres. — Représentation des diverses dérivées 
auxquelles conduit la considération d'une fonction de plusieurs variables. — Cal- 
cul des difierentielles des divers ordres d'une fonction composée de plusieurs 
fonctions. — Cas d'un produit de plusieurs fonctions. — Difierentielles àes divers 
ordres des fonctions implicites. — Sur l'élimination des arbitraires. — Du chan- 
gement de la variable indépendante. — Du changement de toutes les variables. 

CHAPITRE lY. — Des différentielles des divers ordres des fonctions de plu- 
sieurs VARIABLES INDÉPENDANTES. — Dcs difierentielles partielles et de la dificrentielle 
totale d'une fonction de plusieurs variables indépendantes. — Comparaison de 
l'accroissement d'une fonction de plusieurs variables à la difierentielle. — Théorème 
relatif k la dilTérentiation d'une fonction composée de fonctions de plusieurs 
variables indépendantes. — Difitérentielles partielles et diffîérentielles totales des 
ordres supérieurs des fonctions de plusieurs variables indépendantes. — Calcul 
des différentielles des divers ordres des fonctions implicites de plusieurs variables 
indépendantes. — De l'élimination des fonctions arbitraires. — Du changement des 
variables indépendantes. — Du changement de toutes les variables. — Transfor- 
mation de Legendre. 

CHAPITRE y. — Développement des fonctions en séries. — Notions préliminaires 
sur les séries. — Expression de la valeur que prend, pour x = x„-i- h, une fonc- 
tion qui s'annule, avec ses n — i premières dérivées, pour x = âTg. — Formule de 
Taylor. — Remarques sur la formule de Taylor. — Formule de Maclaurin. — Dé- 
veloppement de la fonction e^ en série ordonnée suivant les puissances entières 
de X. — Développement des fonctions cosx et sin a: en séries ordonnées suivant les 
puissances entières de x. — Développement de la fonction log(i -f-:r) en série or- 
donnée suivant les puissances entières de x. — Formules relatives au calcul des 
logarithmes. — Formule du binôme. — Développement de la fonction f(x-i- h) 
en série ordonnée suivant les puissances de A, dans les cas où la formule de Taylor 
n'a pas lieu. — Détermination de la limite vers laquelle tend le rapport de deux 
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fonctions qui tendent Tune et l'autre vers zéro on vers Tinfini. — Représentation 
des fonctions e^ et logx par des limites de fonctions algébriques. — Extension des 
formules de Taylor et de Maclaurin aux fonctions de plusieurs variables. — Théo- 
rème relatif aux fonctions homogènes. 

CHAPITRE VI. — Théorie des maxima et des uiniva. — Des maxima et des mi- 
nima des fonctions d'une seule variable. — Application à quelques exemples. 

— Remarque sur les maxima et les minima relatifs. — Cas des fonctions implicites 
d'une seule variable indépendante. — Des maxima et des minima des fonctions de 
plusieurs variables indépendantes. — Application à quelques exemples. — Cas 
où les dérivées partielles d'une fonction de plusieurs variables cessent d'être dé- 
terminées quand on donne aux variables les valeurs qui répondent au maximum 
ou au minimum. — Cas des fonctions implicites de plusieurs variables indépen- 
dantes. — Remarque sur le cas d'une fonction explicite de plusieurs variables liées 
par des équations données. 

CHAPITRE "Vil. — Théorie des courbes plases. — De la tangente et de la nor- 
male aux courbes planes. — Limite des tangentes. — Ordre du contact d'une 
courbe avec sa tangente. — Points d'inflexion. — Concavité et convexité. — Em- 
ploi des coordonnées homogènes. — Recherche des points d'inflexion des courbes. 

— Des points singuliers des courbes planes. — Caractère analytique des points 
singuliers. — Recherche de la nature des points singuliers. — Difierentielle de 
Taire d'une courbe plane. — Différentielle de la longueur d'un arc de courbe plane. 

— Du rayon de courbure et du centre de courbure en un point d'une courbe plane. 

— Des développées et des développantes des courbes planes. — Formules relatives 
au système des coordonnées polaires. — Des courbes enveloppes. — Contacts des 
divers ordres des courbes planes. — Des courbes osculatrices. — Du cercle osculateur. 

CHAPITRE YIII. — Applications de la théorie des courbes planes. — Aire des 
sections coniques. — De la différentielle d'un arc de section conique. — Rayon de 
courbure des sections coniques. — Développées des sections coniques. — De la 
cycloîde. — Des épicycloîdes. — De la développante du cercle. — De la spirale 
d'Archimède et de la spirale hyperbolique. — De la spirale logarithmique. — 
Applications de la théorie des enveloppes. 

CHAPITRE IX. — Théorie des courbes gauches et des surfaces courbes. — De 
la tangente et du plan normal d'une courbe quelconque. — Du plan tangent et de 
la normale à une surface courbe. — Emploi des coordonnées homogènes. — Dif- 
férentielle de la longueur d'un arc de courbe quelconque. — Expressions des cosinus 
des angles que fait la tangente d'une courbe avec les directions de trois axes rec- 
tangulaires. — Du rayon de courbure en un point d'une courbe quelconque. — 
De la normale principale en un point d'une courbe gauche. — Du centre de cour- 
bure en un point d'une courbe gauche. — Expressions des cosinus des angles qui 
déterminent la direction de l'axe du cercle de courbure. — Expression de la dif- 
férence entre un arc de courbe et sa corde. — De l'ordre du contact d'une courbe 
et d'une surface. — Des surfaces osculatrices en un point d'une courbe donnée. 

— Du plan osculateur en un point d'une courbe donnée. — De la torsion ou 
seconde courbure des courbes gauches. — Résumé et complément des formules 
principales relatives à la théorie des courbes gauches. — De la sphère osculatrice 
en un point d'une courbe donnée. — Expressions des coordonnées du centre et 
du rayon de la sphère osculatrice en un point d'une courbe. — Des surfaces 
enveloppes. — Des surfaces dcveloppables. — De la surface polaire. — Lien des 
centres des sphères osculatrices aux divers points d'une courbe donnée. — Théorie 
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générale des développées et des développantes. — Application des théories précé- 
dentes à l'hélice. — De Tordre du contact de deux courbes quelconques. — Des 
courbes osculatrices. — Du cercle osculateur en un point d'une courbe gauche. 

— Son identité avec le cercle de courbure. — Du contact des surfaces courbes. 
CHAPITRE X. — Des lignes tracées sur les surfaces courbes. — Étude de di^ 

VERSES CLASSES DB SURFACES. — Exprcssiou du rayon de courbure d'une courbe 
tracée sur une surface donnée. — Théorème de Meunier. — Comparaison des 
rayons de courbure des sections normales en un point d'une surface. — Des 
sections principales. — Autre manière de présenter les résultats <ïui précèdent. 

— De l'indicatrice. — Cas où la théorie précédente est en défaut. — De l'enve- 
loppe des plans tangents à une surface aux divers points d'une courbe donnée. 

— Des tangentes conjuguées. — Expressions générales des rayons de courbure 
principaux, en un point quelconque d'une surface. — Détermination des ombilics. 

— Détermination des ombilics de l'ellipsoïde. — Des lignes de courbure d'une 
surface. -^ Propriétés relatives aux lignes de courbure. — De la surface dont tous 
les points sont des ombilics. — Des systèmes triples de surfaces orthogonales. — 
Théorème de M. Dupin sur les surfaces orthogonales. — Des systèmes triples de 
surfaces orthogonales du deuxième degré. — Des lignes de courbure de l'ellipsoïde. 
Des lignes de niveau et des lignes de plus grande pente — Des surfaces réglées; 
leur distinction en surfaces développables et en surfaces gauches. — Des surfaces 
cylindriques. — Équation aux dérivées partielles de ces surfaces. — Des surfaces 
coniques. — Équation aux dérivées partielles de ces surfaces. — Des surfaces 
con«îdes. — Équation aux dérivées partielles de ces surfaces. — Des surfaces 
de révolution. — Équation aux dérivées partielles de ces surfaces. — De l'équation 
aux dérivées partielles des surfaces développables. — Des surfaces des canaux. — 
De l'équation aux dérivées partielles des surfaces réglées. 

CHAPITRE XI. — Des fonctions de variables imaginaires. — Manière de repré- 
senter les variables imaginaires. — Des fonctions algébriques. — Des séries dont 
les termes sont imaginaires. — Définition de la fonction exponentielle, dans le cas 
d'une variable imaginaire. — Définition des fonctions circulaires directes, dans 
le cas d'une variable imaginaire. — Relations entre les fonctions exponentielles 
et les fonctions circulaires. — De la fonction logarithmique et des fonctions cir- 
culaires inverses, dans le cas d'une variable imaginaire. — De la continuité. — Dé- 
rivée et différentielle d'une fonction d'une variable imaginaire. — Démonstration 
d'un théorème de Cauchy. — Formule de Maclaurin. — Formule de Lagrange. — 
Applications de la formule de Lagrange. 

CHAPITRE XII. — Décomposition des fractions rationnelles en fractions sim- 
ples. — Théorèmes relatifs à la décomposition des fractions rationnelles. -^ Cas 
d'une fraction rationnelle dont le dénominateur n'a que des facteurs simples. 

— Méthodes pour effectuer la décomposition d'une fraction rationnelle, dans le cas 
général. — Forme nouvelle de l'expression d'une fonction rationnelle décomposée 
en fractions simples. — Mode particulier de décomposition pour les fractions ra- 
tionnelles et réelles dont le dénominateur a des facteurs linéaires imaginaireSé 

— Détermination d'une fonction entière par le moyen des valeurs qui répondent 
b des valeurs données de la variable. 
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TABIiE DEti MATIEREti DU TOME SECOND. 



CALCUL INTEGRAL. 

CHAPITRE PREMIER. — De l'^tégration de8 différentielles. — Objet du Calail 
intégral. — Des intégrales indéfinies et des intégrales définies. — Des procédés 
d'intégration. — Intégration des différentielles rationnelles. — Conditions pour 
que rintégrale d'une différentielle rationnelle soit algébrique. — Autre forme de 
Tintégrale des différentielles rationnelles. — Des différentielles algébriques qui ne 
renferment pas d'autres irrationnelles que des puissances fractionnaires de la 

* 

variable. — Des différentielles algébriques qui ne renferment pas d'autres irration- 
nelles que la racine carrée d'un polynôme du deuxième degré. — Étude des diffé- 
rentielles algébriques qui ne renferment pas d'autres irrationnelles que la racine 
carrée dVn polynôme du troisième ou du quatrième degré. — Des fonctions ellip- 
tiques. — Des différentielles binômes. — Réduction de l'intégrale d'une différen- 
tielle binôme. — De quelques différentielles binômes dont l'intégrale se ramène 
aux fonctions elliptiques. — Intégration de quelques différentielles transcendantes. 
— Intégration des différentielles de la forme ^dx^ P étant un produit de sinus ou 
de cosinus de fonctions linéaires de x. — Intégration des différentielles de la 
forme iiTk"*x cos^xdx. — De l'intégration des différentielles qui renferment plu- 
sieurs variables indépendantes. — Autre forme de l'intégrale d'une différentielle 
renfermant plusieurs variables indépendantes. — Intégration des différentielles 
dans le cas des variables imaginaires. 

CHAPITRE II. — Théorie des intégrales définies. — Propriétés fondamentales 
des intégrales définies. — Cas où les limites des intégrales sont infinies. — Cas où 

la fonction contenue sous le signe I devient infinie aux limites de l'intégrale. — 

Cas où la fonction contenue sous le signe / devient infinie entre les limites de 

l'intégration. — Démonstration nouvelle de la formule de Taylor. — De l'inté- 
gration par séries. — Différentiation des intégrales. — Différentiation sous le 

signe / . — Intégration sous le signe / . — Détermination des valeurs de quelques 
intégrales définies. — Sur quelques conséquences des formules précédentes. — 
Application de la difiërentiation et de l'intégration sous le signe / à la détermina- 
tion de certaines intégrales définies. — Sur le passage des quantités réelles aux 
imaginaires. — Formule de Cauchy. — Emploi des intégrales définies pour repré- 
senter les coefficients des séries qui procèdent suivant les sinus ou cosinus des 
multiples d'une variable. — Remarques sur le changement de variables dans les 
intégrales définies. — Sur les valeurs multiples que peuvent avoir les intégrales 
prises entré deux limites déterminées. — De la double période des fonctions ellip- 
tiques. 

CHAPITRE III. — Théorie des intégrales eclériennes. — Des intégrales Eulé- 
riennes de première et de seconde espèce. — Réduction des intégrales de pre- 
mière espèce à celles de seconde espèce. — Première propriété des fonctions P. — 
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Deuxième propriété des fonctions r. — Troisième propriété des fonctions r. — Re- 
présentation de la fonction IoqFÇx) par une intégrale définie. — Développement do 
la fonction logr(a:) en série. — Développement delà fonction logr(i-Ha:)en8érie 
convergente ordonnée suivant les puissances croissantes de x pour les valeurs de x 

d\opT(x^ , 

comprises entre — i et H- 1 . — Evaluation de la fonction ^~ — - dans le cas ou x 

eue 

est un nombre commcnsurable. — Recherche du minimum de la fonction T{x). — 

Remarque sur l'interpolation delà fonction numérique i .2.3. . .(ar — i). — Démoiuk 

trations nouvelles des propriétés de la fonction r(x). — Application de la théorie 

des intégrales Eulériennes à la détermination de quelques intégrales définies. — 

Sur l'évaluation du produit i .3 .3. . .x, quand x est un grand nombre. — Extension 

des formules précédentes au cas où x n'est pas un nombre entier positif. ^^Formule 

de Stirling. 

CHAPITRE IV. — De la quadrature et de la rectification des courbes. — De 
la quadrature des courbes planes. — De la rectification des courbes. — Rectification 
de l'ellipse et de l'hyperbole. — Du changement du module dans les fonctions 
elliptiques. — Théorème de Landen. — Des courbes algébriques dont les arcs 
s'expriment par des arcs de cercle. — Rectification de la lemniscate et de l'ovale 
de Cassini. — Des courbes algébriques dont les arcs s'expriment par des fonctions 
elliptiques de première espèce. 

CHAPITRE y. — De la cubature des solides et de la quadrature des surfaces 
courbes. — Des intégrales multiples. — Volume d'un cylindre à base quelconque. 

— Expression du volume de la portion d'un corps quelconque comprise entre deux 
plans parallèles. — Application à quelques exemples. — Application aux solides 
de révolution. — Considérations nouvelles relatives à la détermination du volume 
des corps terminés par des surfaces quelconques. — Sur l'application des formules 
précédentes à des questions diverses. — De l'aire des surfaces courbes. — Cas des 
surfaces de révolution. — Applications de la méthode pour la détermination de 
l'aire des surfaces courbes quelconques. — Formule générale pour la détermination 
de l'aire des surfaces courbes. — Formule générale pour la détermination des 
volumes. — Cas particulier des coordonnées polaires. — Du changement de variables 
dans les intégrales multiples. — Sur une généralisation d'une formule relative à 
la théorie des intégrales Eulériennes. — Applications. — Aire de l'ellipsoïde. 

CHAPITRE VI. — Théorie générale des équations différentielles ordinaires. — 
Des équations diflcrentielles. — Des équations intégrales. — Propositions préli- 
minaires. — Démonstration de l'existence de l'intégrale générale d'une équation 
difierentielle du premier ordre, à deux variables. — Démonstration de l'existence 
du système intégral d'un système d'équations différentielles du premier ordre. — 
Propriétés des intégrales d'un système d'équations difTcrentielles du premier ordre. 

— Réduction des systèmes d'équations différentielles entre un nombre quelconque 
de variables, à des équations différentielles qui ne renferment que deux variables. 
— Des intégrales des divers ordres d'une équation difierentielle d'ordre quelconque, 
à deux variables. — Définition des intégrales particulières et des solutions parti- 
culières des équations difierentielles. — De la solution particulière d'une équation 
difierentielle du premier ordre. — Des solutions particulières des équations diffé- 
rentielles à deux variables, d'ordres supérieurs au premier. — Application de la 
théorie précédente à un exemple. — Sur une classe remarquable d'équations 
différentielles. 

CHAPITRE VII. — De l'intégration des équatious différentielles du premier ormui 
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A DEUX VARIABLES. — De la Séparation des Tariables. — Intégration des équations de la 

forme -j- =/ 1 - I . — Intégration de Féquation linéaire du premier ordre. — D'une 

classe d'équations réductibles à la forme linéaire. — D*une classe d'équations dont 
on peut déterminer l'intégrale générale quand on connaît une intégrale particulière. 

— De Téquation de Riccati. — De Téquation L(xify^ — jrdx)— M<(rH-NûLri=o, 
dans laquelle L, M, N désignent des fonctions linéaires. — Cas des équations 

difiTérentielles F (^, ^, ;j- ) = o, qui ne sont pas résolues par rapport à ^» — 

Des équations différentielles linéaires par rapport aux variables. — Application à 
quelques exemples. — Du problème des trajectoires. — Des facteurs propres à 
rendre différentielle exacte une expression de la forme Vdx-i- Qdx» — Recherche 
du facteur propre à rendre Vdx-^Qdjr une di£férentielle exacte. — Application du 
Calcul intégral à la démonstration des propriétés fondamentales des transcen- 
dantes simples à différentielles algébriques. — Propriété fondamentale des fonc- 
tions elliptiques. 
CHAPITRE YIII. — De l'intégration des équations différentielles des ordres 

d"r 
SUPÉRIEURS. — De l'équation --—-^ = X, où X désigne une fonction donnée de x. — 

Des équations où ne figurent que deux dérivées consécutives de la fonction inconnue. 

— Des équations où ne figurent que deux dérivées dont les ordres diffèrent de deux 
unités. — Cas où l'on peut abaisser l'ordre des équations différentielles. — Appli- 
cation des résultats qui précèdent à quelques exemples. — Usage d'un facteur 
pour l'intégration des équations différentielles d'ordre quelconque. — Usage de la 
différentiation pour l'intégration des équations différentielles. — Solution d'un pro- 
blème qui exige l'intégration d'un système d'équations différentielles simultanées. 

CHAPITRE IX. — Théorie des équations différentielles linéaires. — Des équa- 
tions linéaires. — Propriétés des équations linéaires dépourvues de second membre. 

— Intégration d'une équation linéaire pourvue d'un second membre, dans le cas 
où l'on connaît l'intégrale générale de l'équation privée de second membre. — 
Réduction d'une équation linéaire à une autre d'ordre inférieur, dans le cas où 
l'on connaît une ou plusieurs intégrales particulières de l'équation privée de second 
membre. — Autre manière d'effectuer la réduction d'une équation linéaire à une 
équation linéaire d'ordre inférieur. — Des équations linéaires du deuxième ordre. 

— Des équations linéaires sans second membre, à coefficients constants. — Des 
équations linéaires pourvues d'un second membre et à coefficients constants. — 
Sur un cas des équations linéaires réductible à celui des coefficients constants. — 
Des systèmes d'équations linéaires simultanées. — Méthode de d'Alembert pour 
ramener aux équations à deux variables les systèmes d'équations linéaires du pre- 
mier ordre. — Intégration d'un système d'équations pourvues de seconds membres, 
dans le cas où l'on connaît les intégrales des mêmes équations privées de seconds 
membres. — Autre méthode pour la recherche des intégrales dans le cas des 
coefficients constants. — Sur une classe d'équations différentielles linéaires. 

CHAPITRE X. — De l'intégration des équations différentielles par les séries 
ou par les intégrales définies. — Emploi des formules de Taylor et de Maclaurin. 

— Changement de variable combiné avec l'emploi de la formule de Maclaurin. — 
Emploi de la méthode des coefficients indéterminés. — De l'équation de Riccati. 

— De l'intégration des équations différentielles par le moyen des intégrales défi- 
nies. — Sur la détermination des intégrales définies par le moyen des équations 
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différentielles. — Exempie ae la dcterminalion de la somme d*une série donnée, 
par le moyen d'une équation différentielle. 

CHAPITRE XI. — Des équations aux dérivées partielles ou aux différentielles 
TOTALES. — Des équations aux dérivées partielles auxquelles on peut appliquer les 
procédés d'intégration relatifs aux équations différentielles ordinaires. — Deséqua- 
tions aux dérivées partielles linéaires par rapport aux dérivées. — Application de 
la théorie précédente à quelques exemples. — Des équations aux différentielles 
totales. — Définition de l'intégrale générale d'une équation aux dérivées partielles 
du premier ordre. — Des intégrales complètes. — Intégration des équations aux 
dérivées partielles du premier ordre, dans le cas de deux variables indépendantes. 
— Extension de la méthode précédente au cas d'un nombre quelconque de variables 
indépendantes. — Remarque sur les solutions particulières que peuvent admettre 
les équations aux dérivées partielles du premier ordre. — Sur l'intégration d'une 
classe d'équations aux dérivées partielles du deuxième ordre, à deux variables 
indépendantes. — Application de la théorie précédente à quelques exemples. — 
Application de la transformation de Legendre. — Des équations linéaires aui 
dérivées partielles. — De l'intégration des équations aux dérivées partielles, par 
les séries ou par les intégrales définies. 

CHAPITRE XII. — De la méthode des variations. — Définition des variations 
d'un système de variables qui dé,pendent de l'une d'entre elles. — Théorèmes 
relatifs à la permutation des caractéristiques. — Expressions des variations d'une 
fonction et de ses dérivées, en fonction de la variation de la variable indépendante 
et d'une variable nouvelle. — Calcul de la variation d'une intégrale définie. — 
Autre manière de calculer la variation d'une intégrale définie. — Objet de la 
méthode des variations. — Recherche des valeurs maxima et minîma d'-une inté- 
t;rale définie. — D'une classe particulière de maxima et de minima relatifs. •— > 
Remarques sur quelques cas particuliers. — Application de la méthode des varia- 
tions à la solution de quelques problèmes. 
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SERRET (J.-A.). Membre de l'Institut. — Traité d'Arithmétique, à Tusaçe 
des candidats au Baccalauréat es sciences et aux Écoles spéciales. 6* édi- 
tion, revue et mise en harmonie avec les derniers programmes officiels, 
par J.-A. SERRET et par Ch. de GOMBEROUSSE, Professeur de Ciné- 
matique à l'École Centrale et de Mathématiques spéciales au Collège 
Chaptal. Ih-8; 1875 4 fr. 5o c. 

SERRET (J.-A.)ï Membre de l'Institut, Professeur au Collège de Franceet 

à Id Kaculté des Sciences de Paris. — Cours de Calcul différentiel et 

■ intégral, a* édit. a forts vol. in-8, avec fig.; 1879-1880..... a4 fr. 

SERRET (J.-A.), Membre de l'Institut et du Bureau des Longitudes. 
Cours d'Algèbre supérieure. 4" édition. Deux forts volumes in-8; 
1877-1879 a5 fr. 
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GLEBSCH (Alfred). — Leçons sur la Géométrie, recueillies et complétées 
par Feîxlinand Lindeinann, Professeur à rUiiiversité de Fribourg en Bris- 
gau, et traduites par Adolplie Benoist, Docteur en droit. 3 vol. grand in-8, 
avec figures dans le texte ; 1879-1880. . J 

Tome P^ — Traité des sections coniques et Introduction à la théorie des 1 
formes algébriques; 1879. .^ 12 fr. \ 

Tome IL ^ Courbes algébriques en général et courbes du troisième ' \ 
ordre ; 1880. ........ . 14, fr. >; 

Tome III. — Intégrales abéliennes et connexes. {Sous presse, ) > \ 

DORMOT (Emile). — Théorie mathématique des assurances sur la vie. j 
Deux volumes grand in-8 ; 1878.. . . 20 fr. i 

CJiaque volume se vend séparément '...,.•.... 10 fr. ] 

.- .. ' • ■ . .. .V \ 

HOiJEL (J.), Professeur de Mathématiçiues à la Faculté des Sciences de Bor- \ 

deau:^ — Cours de Calcul infinitésimal* Qrfatre beaux volumes grand 1 

in-8, avec figures dans le texte; 1878-1879-1880-1881. 

On vend séparément : " 

Tome I. .' ,,. i5 fr; 

Tome II , ..........;: i5 fr. 

Tome III lè fr. 

Tome IV. ..;...;. lo fr. 

LAIS ANT,. ancien élève de TÉcole Polytechnique. — Applications méoa-^ 
niques du Calcul des quaternions.— Sur un nouveau modede trans^ 
formation des courbes et des surfaces (Thèses). In-4; 1877.... ^^^' 1 

LAISANT, Capitaine du Génie. — Essai sur les fonctions hyperboliques. \ 

Grand in-8 avec figures dans le texte ; 1874 ............... 3 fr. 5o c. j 

LAURENT (H.), Répétiteur d'Analyse à l'École Polytechnique. — Traité ] 
d'Algèbre, à l'usage des Candidats aux Écoles du Gouvernënient. î 

3*' édition, revue et mise en harmonie avec les nouveaux programmes. 1 
3 volumes in-8; 1879-188 1. '| 

Première Partie : Algèbre élémentaire, à l'usage des Ciassçs de 
Mathématiques élémentair<es . . ^ ît. 

Deuxième Partie : Analyse algébrique, à l'usage des Classes de 
Mathématiques spéciales | fr . 

Troisième Partie : Théorie des équations^ à rusàge des Classes de 
Mathématiques spéciales ï . i ..... ,. . . ... 4 fr . 

LIACRE (le Lieutenant-Général ), Commandant et Directeur des études à -i 
l'Ecole militaire de Bruxelles, Secrétaire perpétuel dé l'Académie royale de * 
Belgique. — Calcul des probabilités et ThéoTie des erreurs, avec des 
applications aux Sciences d^ observation en général et à la Géodésie en 
particulier. Deuxième édition, revue par le Capitaine d'Etat-Major Camille 
Peny, professeur- à l'Ecole militaire dé Bruxelles. Un fort volume in-8^; 
1878. .... . .:. — . . . lofr. 
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